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Machine motrices retro mecaniques, post mecanique et bi- 

Mecaniques . 



Precis 



La presente invention a pour objet de generaliser sous la forme d'une seule 
machine motrice et par consequent sous la forme d'une seule invention, toute 
machine motrice a chambres de compressions fermees. L'on prouvera que, tant du 
point de vue de leurs formes, que du point de vue de leurs methodes de soutient, 
les machines motrices existantes anterieurement a nos travaux, de meme que celles 
deja presentees par nous-memes a travers ceux-ci peuvent toutes etre comprises de 
fa9on unifiee, pour ensuite se materialiser sous de multiples variantes dont nous 
edicterons ici les regies de formation et de combinaison. Parmi ces machines , Ton 
notera par exemple les machines motrices retrorotatives, a savoir les moteurs 
triangulaires, les polyturbines, les semiturbines diflferentielles , les machines a 
cylindre rotor , standard , Slinky, k cylindres preipheriques et plusieurs autres. La 
presente invention aura done comme objet de montrer de fa9on unifiee les 
principaux types de machines, types de mecaniques de soutient des parties 
compressives, types de geometries des parties compressives. Finalement nous 
definirons certaines particularites, telles Futilisation d'engrenages excentriques, 
polycames, et chevauches, de meme que quelques types specifiques de techniques 
d'equilibrage des soutients e et certains types de gerance de gaz realisables par ces 
types de machines. 




Divulgation 

Dans la presente invention, nous entendons montrer que toute machine motrice a 
chambre feraiee, realisee sous forme de moteur, compresseur, pompe, machine de 
captation, peut etre entendue sous une meme et unique definition, definition qui 
pemiet, de fa9on generale de preciser la fonction des parties compressives, par 
rapport a la fonction motrice. 

Nous montrerons done plus abondamment que toute parties motrices d'une 
machine motrice peuvent etre regie par un corpus mecanique unifie, et que toute 
forme de geometric de partie compressive, quelle qu'elle soit, pourra etre motivee 
correctement par ledit corpus mecanique . 

A travers la presente divulgation, nous montrerons par consequent les regies de 
variation de cette definition unifiee, et nous montrerons par consequent que les 
machines de Tart anterieur, telle les moteurs a pistons et rotatifs, ne sont que des 
cas particuliers de cette definition generale. 

Pour les fins de cette divulgation , nous ferons done par consequent, a titre 
exemplaire intervenir de fa9on reguliere ces deux tjqjes de machines , de meme 
qu'un ensemble de brevets et demandes de brevets anterieures , du present 
inventeur, et dont une partie sera soumise en priorite. Comme on le verra , 
Tensemble de possibilites de machine est de beaucoup plus large mais demeurera 
synthetique. L' ensemble de brevets et demandes de brevets du meme inventeur 
anterieur a la presente et necessaire a la bonne comprehension de celle-ci est done 
necessaire a la bonne comprehension de la presente. .Nous soumettons cette liste a 
la fin de la presente divulgation, et separant a celle-ci les demandes de brevet qui 
au surplus sur lesquels est demande la priorite pour les presentes . 

L'ensemble des demandes constituant les demandes de priorite de la presente et 
necessaire a la bonne exposition de la presente sont les suivantes : 

Breve recapitulation des machines motrices de base anterieures a nos propres 
travaux 

En observant Part anterieur en matiere de machines motrices, et si Ton met a 
r^cart les moteurs dits moteurs a reaction. Ton peut par la suite distinguer 
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principalement deux grandes categories de machines motrices, que Ton peut 
designer de la fa9on suivante : 

a) les machines a parties compressives a mouvement rectiligne 

b) les machines a parties compressives a mouvement autres que 
rectilignes, circulaires et non circulaires 

Bien entendu, de fa9on generale, les machines dont les parties compressives ont un 
mouvement a action rectiligne altematif sont machines dont les parties 
compressives sont realisees avec I'aide de pistons cylindriques, alors que les 
machines dont le mouvement des parties compressives est non rectilignes sont des 
machines soii a pales, ou soit encore k combinaison de pales, ce que Ton a d^j^ 
nomme ant^rieurement structure palique. En demidre analyse, Ton notera que nos 
machines de type diflferentielles, dans leur forme la plus simple, sont r6alis^s avec 
Taide de pales, ces demieres ayant cependant un mouvement parfaitement 
circulaire, mais corrige en vitesse , ce qui produit Taction motrice. 

Ces deux grands tjrpes de machines sont done deja connus pour leurs variantes de 
bases qui sont, pour les machines motrices a pistons : 

a) les machines a pistons standard (Fig J a ) 

b) les machines a disposition de pistons de type orbital 
(Fig. 1 b) 

et pour les machines a pales 

a) les machines a pale post rotative (Fig. 1 c ,d ) dit generalement 
sous leur forme moteurs , les motevirs Wankle 

et finalement les machines ^ structure palique 

a) les machines a structure palique (Fig. 1 e ) dont les premieres 
parties compressives ont ete inventees par Wilson ( 1978 ) 
gbl521869a 
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Recapitulation de nos travaux ant^rieurs 

Nos travaux anterieurs ont montre que Ton pouvait concevoir differemment les 
parties compressives d'un moteur a piston, en inserant les pistons dans ce que nous 
avons nomme un cylindre rotor (Fig.2a) 

Dans cette conception originate, respectant la definition generale presente plus 
haut. Ton a montre que Ton pouvait obtenir les difFerenciation des parties 
compressives par la difference de deux parties compressives agissant en 
combinaison , par opposition aux moteurs conventionnel standard ou orbital, en 
lesquels les cylindre sont fixes. 

D'une autre maniere, dans nos premiers travaux relatifs a des machines motrices, 
cette fois-ci a pale, nous avons montre que Ton pouvait produire des machines dont 
les parties pistonnees etaient des pistons culbuteurs a mouvement altematifs, 
montes sur un noyau rotatif de la machine.( Fig, 2 b) , ou encore des pale montees 
de fa9on rotativo- coulissante dans le noyau et le cylindre de la machine ( Fig-2 c) 

Finalement, dans des travaux plus recents, nous avons montre que Ton pouvait 
concevoir une nouvelle generation de machines que nous avons nomm^es machines 
retrorotatives , dont T image la plus elementaire etait le moteur triangulaire 
Boomrerang ( fig. 3 a ) Ton trouvera le detail des premieres realisation de ces 
machines dans notre brevet titre Machine energetique a poly induction . 

Toujours prealablement aux presentes, nous avons aussi mis en evidence que les 
machines de t>^e poly turbines, dont le premier a avoir presente le type de pales 
ainsi organisees en structure palique etait Wilson ,( 1978 ) etaient des machines de 
type bi-rotative, ce qui a permis de montrer diverses methodes pertinentes de 
m^canisation des parties compressives , qui s'etaient averees jusqu'alors 
m^connues du domaine de la motorologie. ( fig. 3 b ) L'on trouvera le detail de 
ces premieres structures de soutient adequates dans notre demande de brevet titree 
Poly turbine energetique et antirefoulement 

Toujours prealablement aux presentes, nous avons montre que les methodes poly 
inductives permettaient de varier des parties compressives entre elles, cette fois-ci 
dans leur vitesse et non dans la forme de leur course, de telle maniere de realiser 
des compressions et dilatations n&essaires a la combustion et a Te^ansion (Fig. 3 
c) 
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Finalement, nous avons aussi montre que les machines de base, tout autant post 
rotatives, retro rotative et birotatives, n'etaient que les figures les plus elementaires 
de generations de figures pour chacune des categories , pour lesquelles nous avons 
donne les regies de formation des rapports du nombre de cotes des pales par rapport 
a celui des cotes de cylindres (Fig. 4 

Demierement , notons que nous avons enonce, aussi prealablement aux presentes, 
plusieurs methodes de soutient mecaniques des parties compressives de ces 
machines , methodes que nous avons separees, comme nous le montrerons ici plus 
precisement en methodes par observation exterieure et methodes par observation 
interieures. 

L'on peut repertorier les methodes d^ja exposees dans nos brevets et demandes de 
brevets anterieures de la fa9on suivante : 

A ) Les methodes exposees par nous-meme anterieurement aux 
presentes et qui sont les suivantes : 

- mono induction post rotative 

- mono induction retrorotative 

« 

- poly induction post rotative 

- poly induction retrorotative 

- semi transmission 

- par engrenage cerceau 



b) Les methodes deja exposees par nous-memes dans les demandes de 
brevets participant aux demandes en priorite aux presentes de la fa9on suivante, 
ainsi que les methodes exposees aux presentes et qui sont les suivantes : 

- engrenage cerceau anterieur 

- engrenage cerceau posterieur 

- engrenages intemes juxtapose 

- engrenages intemes superposes 

- engrenage intermediaire 

- engrenage intermediaire posterieur 

- engrenage cerceau-intermediaire 

- engrenage talon 

. engrenage central actif 
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- engrenage cerceau de pale 

- structure engrenagique 

- par engrenage excentriques 

Les objectifs de la presente invention sont, d'une part, de montrer qu'en 
additionnant de nouvelles solutions techniques permettant de soutenir les parties 
compressives de machines post, retro et birotatives a celles deja elaborees par 
nous-memes, anterieurement aux presentes. Ton obtient un corpus mecanique 
complet, qui non seulement permettra de realiser de diverses fagon la mecanique 
d'une meme machine , mais qui de plus, permettra par la suite de soutenir tout 
genre de partie compressive de toute machine a parties compressives fermees , 
qu 'elle soit a piston ou a pale . 

L' unification du corpus mecanique permettra done non seulement de saisir en 
totalite les possibilites de mecanisation d'un meme machine, mais aussi de montrer, 
de fa9on imifiee, que toutes les variantes possibles de parties compressives de 
machines motrices peuvent etre motivees par ce meme corpus, et ce fait etre 
considerees comme des variantes d'une seule et meme machine motrice. 

Les specificites et generalisations divulguees a la presente demande montreront 
meme, que du point de vue mecanique, il n'y a pas de difference fondamentale 
entre les machines a pistons et a pale et qu'elles relevent toutes d'un meme corpus 
mecanique et sont pour cela unifi^es sous Tidee generale de machine motrice. Un 
autre des objectife de la presente invention est de specifier que cette idee generale 
de machine se subdivise ensuite en categories, qui elles-memes se subdivisent eri 
variantes et ainsi de suite, formant un vaste ensemble de sous machines relevant 
toutes d'une meme machine. Une demiere id^e de la presente invention est de 
montrer que diverses realisations de type de parties compressives peuvent etre 
produites et mecanisees toujours a travers le meme corpus mecanique et peuvent 
pour ces raisons faire partie de la presente generalisation et unification. 

En effet, I'objectif de la presente invention est de montrer que les parties 
compressives de toutes les machines, qu'elles soient a cylindre rotor, a pales 
coulissantes, les machines de type poly rectiligne dites Slikke, les machines 
Rectilignes peripheriques, simples ou polycames, les machines de type Semi 
turbines polycamee, les machines de type Antiturbines, les machines a Explosion 
centrale, les Machines hybrides pures, les machines de type Poly rotatif. , peuvent 
toutes, puisqu'elle peuvent dtre support^es par des structures mecaniques 
identiques, etre considerees comme des machines poly inductives ( Fig. 5 ) 
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De meme es sera-t-il des machines , issues de composition ou de combinaisons de 
ces machines , comme par exemple , les semi turbine et poly turbines a traction, les 
machines de type metaturbines, les machines a cylindre rotor poly inductives , les 
machines Auto pompees, les machines rotatives peripheriques. (Fig. 6) . 

Ayant montre Tensemble des methodes de soutient des machines, I'ensembles des 
machines, le dernier objet de la presente invention sera evidemment de montrer que 
toiites ces methodes de soutient s'appliquent a toutes ces machines, ce qui garantit 
rhomogeneite de la presente non seulement de la presente invention, mais aussi de 
Tensemble de notre travail sur et objet. 



Dijgerences fondamentales entre les machines motrices a parties compressives 
rectilignes , et les machines a parties compressives non rectilignes. 

L'on notera en tout premier lieu que ce qui caracterise et distingue les machines a 
pistons des machines a pale est en fait une difference d'abord geometrique , les 
premieres se caracterisant par un mouvement de partie compressive altematif et 
rectiligne et les secondes par un mouvement non rectiligne. Fort de cette 
distinction, il apparait par la suite evident de mentionner les deux points importants 
suivants : 

a) la rectiligne-altemative doit etre entendue conmie la figure limite 
des figures retro rotatives, ou encore birotatives, et de ce fait, la 
realisation mecanique d'un rectiligne peut, comme nous le 
montrerons abondanraient aux presentes, correctement etre 
produite par toutes les methodes formant le corpus mecanique ici 
demontre et permettant de supporter correctement toute partie 
compressive de toute machine a combustion interne. Cet argument 
permet d'edicter que les machines a pistons et k pales relevent d'une 
meme machine generate. 

b) La realisation la plus standard des machines motrices a action 
compressive rectiligne est celles produite, pour des raisons de 
facilite de segmentation, par pistons, alors que les machines 
motrices a parties compressives non rectilignes sont produites a 
pale. (Fig. 8 ) 
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Les machines a parties compressives a pistons 

Les machines motrices a parties compressives a pistons se caracterisent 
generalement par une partie interstice entre le piston et le maneton ou I'excentrique 
du vilebrequin. La fonction principale de cette partie interstice, ou partie ligaturale, 
est non seulement d'unir mecaniquement ces deux parties, mais aussi d'effectuer la 
correction geometrique entre le mouvement dynamique rectiligno-altematif du 
piston, et le mouvement circulaire du vilebrequin -Cette partie, que Ton dira 
interstice ou ligaturale est generalement realisee, dans le moteur et compresseur de 
ce type, sous la forme d'une bielle libre. (Fig. 8 ) 

Une deuxieme caracteristique de ces types de machines consiste en ce que I'on 
pourrait appeler Torientationalite de la partie compressive est aussi laissee libre, 
mecaniquement. En effet, T orientation du piston est obtenue par son insertion, de 
fa9on coulissant dans le cylindre. Quant a son aspect positionnel, il est 
partiellement assure par le coulissement du piston dans le cylindre. En eflfet, sans ce 
coulissement, T orientation et le positionnement du piston seraient tout a fait 
aleatoires par rapport a Taction circulaire du vilebrequin. L' action coulissante du 
piston dans le cylindre realise done, sans friction indue,une participation essentielle 
au mouvement mecanique, et permet ainsi un appreciable economic de pieces , 
lorsque construite avec un seul piston. En eflfet, la possibilite, dans ce type de 
machine, de repartir egalement le pression de chaque cote de la partie compressive, 
le piston, a certes contribue a permettre un mecanisation simplement reelle 
simplement partielle de celle-ci, ce qui a permis de minimiser le nombre de pieces 
de fabrication, par rapport aux machines en lesquelles Ton doit assurer la totalite du 
mouvement positionnel et orientationnel. 



. Les machines a parties compressives non rectilignes sont generalement 
caracterisees par les deux assertions suivantes ; 

a) ces machines, au contraire des premieres, ne con^ortent pas de 
parties ligaturales entre les excentriques ou manetons de celles- 
ci et les parties compressives, et par consequent une partie de la 
difference du mouvement circulaire du vilebrequin et non 
circulaire de la pale est deportee sur I'aspect orientationnel des 
extremites de la pale, ce qui a pour consequence la realisation de 
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ces machines avec un cylindre non regulier, comme on I'a deja 
montre de diverses formes, 
b) Pour ces raisons, ces machines sont generalement realisees avec 
Taide de pale, ou de structure palique, puisque les cylmdre en 
sont irreguUeres, 



En effet , les parties compressives des machines a parties compressives non 
rectilignes , soit les pales, sont en general rattachees rotativement directement a 
Texcentrique du vilebrequin . Ce couplage direct a pour principal effet de deporter 
les differences de mouvements des parties mecaniques et compressives sur Taspect 
orientationnel de celies-ci, ce qui par consequent force la realisation de ces 
machines avec un cylindre de forme irreguliere , cette forme absorbant justement 
cette difference. 

Contrairement done a ce qui se passe dans les machines a parties compressives a 
action rectilignes, les actions des extremites des pales sont irregulieres et inegales 
Tune par rapport a Tautre. 

Pour realiser adequatement ces machines il faut done, regie generale, realiser non 
seulement im controle positionnel de la partie compressive, mais aussi un controle 
orientationnel. Ceci pent etre realise a la limite, en se servant du cylindre conrnie 
excentiique inteme. Par souci cependant de realiser la machine sans jfrottement 
dans les parties gazeifiees, plusieurs mecaniques peuvent etre, comme nous I'avons 
montre et le montrerons une fois de plus, utilisees avec d'excellents resultats. . 



Definition de base 

Les deux ensembles generaux de machines motrices que nous venons brievement 
de preciser nous permettent d'enoncer ici une definition de base qui demeurera 
invariable nous seulement pour ces deux ensembles, mais pour toute machine 
motrice a chambres d'e)q)ansion fermees. 

En effet. Ton pent d^finir une machine motrice comme etant un machine aycmt 
la propriete de transformer un mouvement non circulaire, ou encore circulaire 
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mais nan regulier des parties compressiveSy en un mouvement circulaire regulier 
des parties matrices. . 

Bien que les exemples les plus simples de cette definition soient certes 

a) le moteur a pistons conventionnel 

b) les moteurs a pales de base, soit le moteur rotatifs conventionnel, et le 
moteur triangulaire Boomerang 



L*on peut determiner deux grandes classes de machines motrices, selon qu'elles 
sont a action rectiligne des parties compressives, done a piston, ou a action semi 
rotative, done a pale ou a structure palique. U est important en efFet de souligner 
que la precedente definition n'est pas limitee a ces seules unites de Tart anterieur , 
mais est plutot un definition generale qui permettra d' entendre , sous une meme 
designation , correctement toute machine motrice aux parties cylindres fermees. 

Comprehension de la definition 

Une telle definition sous entend que Ton a necessairement construit ime methode 
mecanique de modification du mouvement non regulier en forme ou en vitesse, du 
mouvement regulier de rotation des parties motrices. 

La regie de base de toute machine demeure done la meme. Ainsi done, dans les 
machines a pistons^ standard et de type orbital, standard , le mouvement rectiligne 
altematif du piston est transforme en mouvement circulaire : D'une autre maniere , 
dans le cas des machines dites a cylindre rotor , en lesquelles les pistons sont 
verticaux , horizontaux , ou horizontalo- peripheriques , le mouvement altematif 
rectiligne du piston est aussi en partie circulaire et se differentie aussi , d'une autre 
maniere du mouvement par&itement regulier et circulaire du vilebrequin , ( Fig. 7 d 
e ) Dans le cas des machines post et retro rotatives , le mouvement des parties 
compressives est irregulier dynamiquement et geometriquement se differentie du 
mouvement circulaire du vilebrequin. 

Conraie nous venons de le constater, la particularite des machines a pistons est de 
produire un controle mecanique du piston dont une importante partie est produite 
par les parties cylindrees. En effet, dans ces machines , le cylindre participe a la 
fois aux aspects de controle positionnel et de controle orientationnel des pistons , 
et cela tout en realisant un niveau de friction minimal, ce qui ne peut etre le cas 
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dans le machines a pale. Mais, cela n'empeche nullement la definition de base que 
nous venons de donner, mais, permet simplement de comprendre le cas particulier 
de ces machines, oflfrant la possibilite de les realiser en se passant de methodes 
mecanique de soutient des parties exactes et autonomes, sans consequences 
desastreuses. Comme nous le verrons plus loin , si Ton devrait supporter 
mecaniquement totalement le piston , et cela sans aucune aide du cylindre , Ton 
verrait que les machines a piston, d'apparence si simple , sont en fait , des 
machines necessitant d'importantes technologies. 

Methodes mecaniques de base des machines a pistons 

En ce qui a trait aux machines a parties compressives par pistons, 
enon9ons des a present que Ton peut r^pertorier six methode mecanique de 
couplage des parties irregulieres de compression aux parties regulieres de 
motorisation, et que Ton peut nommer de la fa9on suivante : 

a) par bielle libre de lien 

b) par coulisse 

c) par flexion 

d) par cylindre oscillant 

e) par induction mecanique retrorotative 

f) par induction bi rotative 



La plus connu de ces methodes est certes celle que Ton a nonmiee par bielle de 
lien. Dans les moteurs a pistons conventionnels, en efFet, une bielle unit les 
mouvements purement rectilignes altematifs des pistons aux mouvements 
circulaires des manetons du vilebrequin. ( Fig, 9 a) 

Une deuxieme maniere de realiser le couplage des mouvements differentiels des 
pistons et du vilebrequin est realise par ce que Ton nonmiera la correction 
coulissante ( Fig. 9b) Ton retrouve abondamment ce precede , par exemple dans 
les scies sauteuses . 

Une troisieme maniere de realiser les corrections des deux formes de figures 
realisees par les parties compressives et celle du vilebrequin sera dite par flexion. ( 
Fig. 9 c ) En ce cas, les differences de figure des mouvements seront absorbees par 
la flexion de la piece les unissant. Une telle methode, plus diflicilement applicable 
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iians des machines motrices demandant un effort plus considerable, mais pourra 
etre appliquee avec succes dans des machines motrices a plus faible rendement. 

Une quatrieme maniere de realiser le couplage adequat des parties compressives 
aux parties mecaniques (Fig. 9 d ) sera dite la methode par mono induction 
mecanique , dont pour le moment nous ne mentionnons que la methode dite par 
mono induction retro-rotative. Nous avons montre cette methode dans notre brevet 
intitule Machines energetiques a poly induction 

Dans cette maniere de proceder, Ton monte sur le maneton d'lm vilebrequin un 
excentrique muni d'un engrenage que Ton dira engrenage d'induction^, cet 
engrenage etant coiq)le a un engrenage de siqjport, de type interne, et de deux fois 
sa grosseur, ce dernier etant monte rigidement dans le cote de la machine. Cet 
arrangement permettrade realiser unmouvementparfaitementrectiligne et 
altematif de Texcentrique d' induction, auquel sera relie le ou les pistons. 
Une autre maniere sera dite la methode par bi rotativite. Cette methode, quoique 
permettant, conrnie precedemment de controler T aspect positionnel du piston ne 
permet par de controler I'aspect orientationnel, qui necessite encore le coulissement 
ce de celui-ci a travers le cylindre. 



Une demiere maniere de corriger les differences de mouvement entre le Taction du 
piston et Taction du vilebrequin sera de permettre T oscillation altemative du 
cylindre dans lequel travaille le piston. 



Jusqu'a present, nous avons montre 

a) comment diverses manieres de combiner les mouvement irreguliers, 
rectilignes altematifs, des parties compressives de type pistons aux 
mouvement circulaires des manetons ou excentriques de vilebrequin. Nous 
avons done pu, a partir d'lme definition gen^rale , donher les principaux 
criteres de distinctions des machines a pistons et des machines a pales. 

b) L'on a ensuite montre, plus precisement pour les machines a pistons, qu'il 
existant divers moyens ligaturaux permettant le transfert des mouvements 
altemativo rectiligne des pistons au mouvement circulaire du vilebrequin. 
L'on montrera plus abondamment plus loin que toutes ces manieres 
s'appliquent a tous le types de moteurs a pistons, qu'il soient de type orbital, 
a cylindre rotor , vertical ou horizontal et ainsi de suite .(Fig. 10) 



(Fig. 9 e) 



(Fig. 9 f) 
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c) Demierement nous avons montre que differentes geometries de machines a 
pistons etaient possibles, geometries qui entrainaient des differences entre la 
fonnation des mouvements altematifs des pistons dans differentes machines a 
pistons. 



Ces unifications et differentiations nous permettent, deja a ce stade d'enoncer que 
plusieurs variantes, specifiques selon qu'elles sont a pistons ou a pales, selon les 
moyens ligaturaux utilises, et selon la geometric plus specifique de leur parties 
compressives, repondent de la definition generale que nous avons mise de I'avant 
au d6bit de cette exposition. 

Nous sommes done en mesure de dresser un premier tableau. II est a noter que nous 
avons place un x sur les unites faisant a notre connaissance partie de la propriete 
publique. Ges unites ne sont presentees que de telle maniere de confirmer a la 
presente a une homogeneite, mais selon bien entendus soustraites, a nos 
revendications, de toute pretention a quelque propriete intellectuelle en ces 
matieres. 
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Methodes de soutient de base des machines a pales simples 



Les prochains propos auront pour objet de bien clarifier les rapports que les 
machines de type a pales etablissent entre les elements et par consequent ce qui les 
distingue, geometriquement des machines a pistons .L' argument suivant doit etre 
retenu comme etant la base de notre conception. Dans les machines a pales de base, 
les moyens ligaturaux tels la bielle correctrice, sont soustraits et par consequent, la 
partie compressive, realisee sous forme de pale, est montee avec une coordination 
tres determinee rotativement et directement sur le maneton du vilebrequin . Par 
voie de consequence, une partie des differences entre le mouvement du vilebrequin 
et celui de la pale est realisee sous forme de combinaison de rotation de la pale,.a la 
fois positionnelle, et orientationelle,. 

Par consequent, puisque le cylindre absorbe, par sa forme specifique, en partie les 
differences entre le mouvement de la pale et celui du vilebrequin 

Les dqux principales methodes de combinaison entre ces elements dont 

a) la coulisse (Fig. 11) 

b) r induction mecanique, dont la methode de base est par mono 
induction (Fig. 1 2) 



La coulisse 

Comme precedemment, la coulisse peut etre utilisee comme moyen de ligature des 
deux mouvements des parties compressives et motrices de la machine. 

II ressort done que les methodes ligaturales presentees dans les premieres pages de 
cet expose, comme par exemple la coulisse, sont aujsi applicables aux machines a 
pales, ce qui confirme Thomogeneite de toutes macbines. Cependant, meme si les 
machines a pales peuvent accepter des moyens ligauraux, telles des parties 
coulissantes, lorsqu'elles sont produites pour des utilisations qui ne requierent que 
peut d'effort, il demeure que lors de machines realisees en vue d'un effort 
appreciable. Ton doit viser k produire des mecaniques qui assurent un controle total 
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de la pale, tout autant positionnel que orientationnel . La raison est, comme nous 
I'avons deja mentionne, que les parties contraire des surfaces des parties 
compressives sont soumises a des actions differentes qui ne peuvent resulter d'une 
pousse egale, comme c'est le cas dans les machines a pistons. 

L' induction mecanique 

Bous montrerons abondamment dans le present e^ose que plusieurs methodes de 
soutient adequates des pales de machines a pales sont possibles, et forme im corpus 
mecanique complet, non seulement applicable a ces machines, mais a toute 
machine motrice. 

Pour le moment, dans cette partie de notre e)qx)se, nous nous contenterons de 
mentionner que les pales des machines motrices peuvent etre totalement controlees 
et motivees, autant positionnellement , qu'orientationellement, tel qu'il en apparait 
dans Tart anterieur des moteurs Wankle , ou encore dans nos moteurs triangulaires , 
les uns etant gouvemes par mono induction post rotative, et les second par mono 
induction retrorotative. Ces exemples nous emmenent directement a I'objet de notre 
prochain propos, qui portera sur les grandes classes de machines a pales. 



Les grandes classes geometriques de machines a pales : 
Machines a pales simples 

de forme a ) post, 

b) retro rotatives 

Definitions de termes 



Comme nous I'avons deja mentionne, les machines motrices a pales sont 
specifiques par le rattachement direct des parties compressives aux parties 
motrices, ce qui entraine un deportement des differentiations des mouvements entre 
parties compressives et parties mecaniques vers I'exterieur du systeme, et par 
consequent Tobligation de realiser les machines avec des cylindres irregulier, 
rappelant, quoique arrondies, des formes geometriques de bases . 
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Les prochaines explications auront pour objet de montrer que les machines a 
parties compressives a mouvement non rectiligne, done a pales , peuvent etre 
differentiees puis classifiees comme machines retro-rotatives , machines post 
rotative ou machines bi rotatives selon certains criteres a la fois mecaniques et 
geometriques.. 

Pour faciliter la comprehension, nous amorcerons re5q)osition par les differences 
que Ton retrouve tout d'abord au niveau mecanique lors de leur realisations dans 
leur forme la plus elementaire, c'est-a-dire par le biais d'une mecanique dite par 
mono induction. 

Une premiere version des machines motrices de type post inductive, dont les parties 
compressives sont soutenues par mono induction post rotative nous est donnee 
dans le bien connu Moteur Rotatif , dit Moteur Wankle , du nom de son inventeur. • 
Dans ce type de machine, une pale triangulaire, munie d'un engrenage inteme, est 
montee sur Texcentrique d'un vilebrequin de telle maniere que Tengrenage de la 
pale, que Ton nonraiera engrenage d' induction soit couple a un engrenage de type 
exteme, dispose rigidement dans le flanc de la machine et que Ton nonmiera 
engrenage de support. 

Par ailleurs, dans nos travaux relatifs aux moteurs triangulaires, dits moteurs 
Boomerang , nous avons aussi emis la possibility que ceux-ci pouvaient etre 
realises par un methode de mono induction , comprenant comme precedemment 
,engrenage d,induction et engrenage de support, Cependant, Ton notera un 
difference fondamentale entre ces deux types de mono induction par les types 
d'engrenages employes. En effet, alors que dans le moteur Wankle , Tengrenage 
d' induction est de type interne et 1' engrenage de support est de type exteme , dans 
le moteur Boomerang, Tengrenag^ d'induction et de type interne et 1' engrenage de 
support est de type interne. (Fig. 12) L'on vena plus loin les importantes incidences 
mecaniques et geometriques de ces differences. 

Notons que dans T ensemble de nos travaux, nous utilisons couramment les 
expressions engrenages d'induction et engrenages de support, ces nomenclatures 
les rapprochant le plus possible de leurs fonctions inraiediates, soit pour le premier 
d'induire le mouvement de la partie compressive, et pour le second, de servir 
d'appui a Taction du second. 

Dans nos travaux sur les structures mecaniques permettant de soutenir efficacement 
les pales de machines motrices, nous utilisant fi^quemment des engrenages montes 
de fa9on planetaire par rapport a un second type d'engrenages qui leur servent de 
point d'appui. Dans I'ensemble de nos travaux, pour un meilleure comprehension. 
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nous nommons les engrenages fixes directement le pale et qui I'entrainent en 
mouvement, les engrenages d' induction. Ces engrenages d' induction sont appuyes 
dans leur mouvement sur des engranges fixes que Ton nommera engrenage de 
support. L'on pourra referer, de plus au lexique que nous produisons a la fin de 
cette divulgation. 

Differences dynamico mecaniques des machines post rotatives et retro rotatives 
Machines post rotatives 

Comme nous I'avons dit precedemment, les difference de type d^engrenages 
utilisee pour la realisation de machine auront pour consequence la creation de 
classes de machines totalement differentes et specifiques les unes des autres. L'on 
appellera une machine, machine post rotative lorsque Vaction de la pale, ou partie 
pistonnee de celle-cU observee par un observateur situe a Vexterieiir, agira dans 
un sens dit post rotatif, c 'est-a-dire dans le meme sens que celui de la rotation de 
rexcentrique (Fig. 13). 

Du point de vue de la mecanique de base, c'est*a-dire, de la mecanique mono 
inductive, cette action, reduite, mais en meme sens, est obtenue, comme nous 
I'avons vu, en utilisant un engrenage de support de type exteme, et en le couplant a 
I'engrenage d' induction de pale de type interne. 

Machines retro rotatives 

Le moteur friangulaire, atissi appel6 moteur Boomerang, pour I'imagerie qu'il 
realise lors du toumage de sa pale, est certes le plus representatif des moteurs 
retrorotatif. La forme geometrique de cette machine est plutdt entendue comme 
etant realisee par une pale de type binaire, toumant dans un cylindre de forme quasi 
trianguiaire. Pour obtenir ce mouvement de cette machine motrice, lorsque realisee 
elle aussi de maniere mono inductive. Ton monte rotativement une pale munie du 
engrenage d' induction sur I'excentrique d'un vilebrequin, de telle maniere que son 
cet engrenage d' induction soit couple a un engrenage de support dispose rigidement 
dans le cote du moteur. L'on muni la pale , cette fois-ci pale de forme binaire, d'un 
engrenage, cette fois-ci de type exteme, 

Dans ce type de machine, lorsque montee mono inductivement, le type, engrenage 
utiliser est contraire a celui des machines post rotative. En effet, dans ce type de 
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machine I'engrenage de support est de type interne alors que Tengrenage 
d' induction est de type exteme. Ce couplage des engrenages produit une forte retro 
rotation de la pale. La resultat produit, qui definit les machine retrorotatives en 
general est que, lorsque observee par un examinateur exterieur, la pale de ce type 
de machine realise une rotation en sens contraire de celle du vilebrequin. C'est 
pourquoi Ton appelle ce type machine, machine retrorotative. 



Nous montrerons plus loin dans le present expose comme transformer des formes 
de bases de machines, et au surplus , par quelles methodes I'on parvient a supporter 
des machines de type post rotatives par des structures mecaniques devant 
normalement supporter des machines retro rotatives. 



Machines bi rotatives 

Une machine dite bi rotative se definit conmie etant une machine dont les pales ou 
les structures paliques sont soutenues par des mecaniques post et retrorotatives en 
cbmbinaison. 

L'exemple le plus pertinent de ce type de machine nous est donne par les poly 
turbines. II est done important de mentionner que les poly turbines doivent etre 
considerees comme des machines bi-rotatives puisque , toujours dans le sens 
d'une observation par un observateur exterieur , la pale est conduite en partie dans 
le meme sens que la partie motrice , et en partie en sens contraire a celle-ci ( 
Fig. 13 c) L'on si^pose done, m^caniquement, tout d'abord; mont^es sur les 
fourchettes d'lm vilebrequin deux axes sur lesquels sont regiment relies deux 
engrenages d^induction montes sur des engrenages de support. 

L'on couple le premier a un engrenage de support de type exteme, de telle maniere 
d*en realiser im post rotation, et le second sur un engrenage de support de type 
interne de maniere a en realiser un retro rotation. Deux manetons directement ou 
indirectement relie aux engrenages d' induction re9oivent deux bielles qui a leur 
tour sont a leur extremite, reliees Tune a T autre. La resultante, lors de la rotation de 
I'ensemble, de la course realisee par le point de rattachement sera une course bi 
rotative. Si les engrenages d'induction et de support sont realises a raison de un sur 
deux, la forme realise sera elliptique, et par consequent , Ton pourra relier a ce 
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point de rattachement , s'il est produit de fa9on dedouble , les deux points opposes 
de la structure paiique. 

Comme nous le montrerons plus abondamment plus loin dans le present expose, 
plusieurs autres methodes de soutient sont possible, et cette premiere methode n'est 
pas la plus simplifiee mecaniquement. Nous avons cependant prefere la presenter 
en premier, puisque par cette double mono induction juxtaposee et contraire. Ton 
met plus facilement mettre en evidence T aspect birotatif, non seulement de la 
forme du cylindre, mais aussi T aspect birotatif de la mecanique. Du point de vue 
d'un observateur exterieur en efFet, i'un des deux manetons de vilebrequins 
secondaires agit dans le sens de la pale, et le second agit en sens contraire. 

L'inventeur des premiers types de parties pistonnees, Wilson (1978) que nous 
avons nommees poly turbines, n'avait pas conscience des differences entre les 
structures mecaniques post, retro et bi rotatives, et c'est pourquoi, celui-ci s'est 
obstine a realiser les premieres versions mecaniques de soutient de ces machines, 
qui sont par natures des machine bimecaniques , comme leur nature en avait ete 
simplement post mecanique. Le resultat en a ete une incapacite a realiser les formes 
de cylindres anticipees, un grand nombre de pieces, et des couples tout k fait 
negatifs ou derisoires, avec au surplus un grand nombre de pieces en frottement. 

II serait trop fastidieux ici de commenter totalement les difBcultes de realisation 
que l'inventeur n'a pas su surmonter. 

Nous simplifions simplement le propos en enon9ant que ce type de machine est , de 
fa9on naturelle m une machine bi rotative , c'est a dire, en laquelle la forme obtenir 
est realisee a partir du concours des deux types de rotation . Ceci est aussi le cas, de 
fa9on plus limite encore, des moteurs k pistons, lorsque Ton ne se preoccupe que de 
I'aspect positionnel du piston. Ces moteurs, qui deviennent alors des moteurs a 
bielle rectiligne, constitues la figure limite entre les figures birotatives et 
retrorotatives. 

L'on pourrait done resumer , d'un point de vue mecanique , les differences 
fondamentales entre les machines motrices dites post rotatives, retro rotative, et bi 
rotatives, en ce que les premieres se definissent comme des machines dont la pale a 
une course orientationnel en meme sens que sa course positionnel, ou encore en 
meme sens que celle de son excentrique , alors qu'inversement , les machines 
retrorotatives se definissent comme des machines dont la pale a sa course 
orientationelle en sens contraire de sa course positionnel, ou encore de celle de son 
maneton ou excentrique de support. Quant aux machines birotative, comme elles 
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utilisent en combinaison les deux types de mecanique, la pale ou la structure 
palique de celle-ci est a la fois en meme sens et a la fois en sens opposee de sa 
mecanique de soutient. 



Difference geometrique entre ces types de machines 

L'on se fera plus intuitivement une idee des propos qui font suivre en imaginant les 
.pales des machines post rotative et retrorotative comme des objet planetaires d'une 
mecanique de soutient, les premiers toumant dans le sens de cette mecanique, les 
second dans le sens inverse, L'on saisira des lors intuitivement que la forme de ces 
pales n'etant pas ronde, mais binaire, triangulaire ou autre, la forme resultant sera 
totalement dififerentes selon le sens ou le contre sens de toumage de celle-ci. 

Ceci nous amene a definir une seconde difference ne seconde fondamentale entre 
ces trois types de machines, qui est cette fois-ci plutot geometrique. Nous avons 
determine de fa9on precise ces differences par ce que nous avons nomme la regie 
de determination des rapports de nombre de cote des pales par rapport a celui des 
machines (fig. 14) . 

En effet , Ton note , dans les machines post rotatives , un nombre de cote de pale 
toujours superieur de un a celui du cylindre . ( Fig. 15 a) Par exemple dans le 
moteur Wankle , la pale triangulaire , done de trois cote , est montee dans un 
cylindre en double arc, done de deux cotes • Inversement, dans les machines retro 
rotative^ la regie des cotes edicte que le nombre de cotes des pales de ces maojtines 
est toujours inferieur de un a celui du cylindre. (Fig. 15 b) La machine motrice de 
type Moteur triangulaire Boomrerang , la pale est de type binaire , done de deux 
cotes , et evolue dynamiquement dans un cylindre a trois cotes , d'ou son 
appellation de moteur triangulaire Boomerang. Quant aux machines de type poly 
turbine, c 'est a dire a structure palique, elles se caracterisent par le fait qu 'elles 
ont toujours un nombre de cote de pales du double du nombre de cote du cylindre 
(Fig. 15 c) La poly turbine nous foumi une donne image de cette regie. 

Quant aux semi turbines differentielle, le nombre de leurs pales est variable. (Fig. 
15 d). 
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Generalisation des considerations geometriques 



Nous avons done rappele, jusqu'aux presentes, les trois types principaux de 
machine poly inductives et comment les differentier le plus facilement, 

Les prochains propos auront pour but de montrer que les machines deja exposes 
ne sontpas des machines isolees , mais plutot des machines faisant partie de series 
de machines que Von pourrait nommes les series post rotative , retro rotative et bi 
rotatives . 

Dns nos demandes de brevets anterieurs, nous avons montre que les series post 
rotatives se definissent, outre leurs aspect relatif au sens de rotation de pale et de 
vilebrequin comme etant des figures geometriques obeissant a la regie selon 
laquelle le nombre de cotes de leur pale est toujours superieur de un a celui de leur 
cylindre (fig. 15 ) Ainsi done, une pale de deux cotes, dans ee type de machine, se 
realisera dans un environnement cylindrique de un cote, ou encore un arc, replie sur 
lui-meme. Une pale de trois cotes, realiser sa rotation dans un environnement 
cylindrique dans un cylindre de deux arcs- L'on retrouve dans cette figure plus 
particuliere la geometrie deux moteur Wankle. Une pale de quatre cotes, toumera 
dan un cylindre de trois cote, cette deuxieme figure ayant aussi ete montree par 
Wankle. Une pale de cinq cote dans un environnement cylindrique de quatre cotes, 
et une pale de six dans un cylindre de cinq cote et ainsi de suite. 

L'on voit done que les moteurs a pales triangulaires ne sont pas des machines 
isolees, mais plutot des elements d'une classe plus generate de machines. 

La regie de determination des cot&, montre cette fois-ci du point de vue 
geometrique, la grande difference, non seiilement des moteurs triangulaires, mais 
des machines retrorotatives, en general , face aux machines post rotatives et bi 
rotatives. En efifet, comme precedemment. Ton peut etendre cette regie a et 
prbduire d' autre unites de ces machines. Pour toutes ces machines la regie, a Teffet 
que le nombre de cote de pale est toujours de un inferieur a celui du cylindre, 
demeure invariable. Par exemple pour une pale hypothetique de un cote, le cylindre 
a deux cotes, entendus comme deux arcs replies en quasi cercle. Pour une pale de 
deux cotes. Ton a un environnement de trois cote. Ton retrouve alors la geometrie 
du moteur Boomrang triangulaire, Comme pour la serie precedente. Ton peut 
poursuivre en disant qu'une pale de trois copte peut deambuler dans un cylindre de 
quatre cote, ee qui, on le remarquera est fort different de Tenvironnement 
cylindrique d'un post rotatif L'on peut realiser avec une machine retrorotative de 
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pale triangulaire deux fois plus d'explosion par tour que pour une machine de pale 
triangulaire post rotative. ( Fig. 15) 

Une pale de quatre cotes toumera dans un univers cylindrique de cinq cotes et ainsi 
de suite. 

Finalement , nous avons aussi montrer les generalisations de ratios geometriques 
des machines a structures paliques , c'est a dire les machines rotative de type poly 
turbine. En ces machines, le nombre de cote de pale est toujours de deux fois plus 
eleve que le nombre de cqtes de son cylindre. 

La figure limite est le moteur rectiligne, en lequel le nombre de cote est de un et de 
deux. La poly turbine de structure palique de quatre cote est, nous le reconnaissons 
plus probante. Elle se realise dans un univers cylindre de deux cote, de forme quasi 
elliptique. La structure palique de six cotes se realise dans une univers cylindre 
quasi triangulaire et ainsi de suite. Lors de la determination de machines. Ton tient 
done la un facteur de determination suppiementaire. En effet , partant de ces regie , 
Ton comprendra mieux qu'une machine , par exemple a pale triangulaire , pourra 
etre totalement differente , et meme contraire , selon le type de mecanique utilise m 
et selon le type de geometrie de cylindre utilise. 
(Fig.l5) 

Ainsi done, outre les differences mecaniques relatives au sens des toumages des 
pales et des vilebrequins, les ratio de cotes des pales et cylindres soht d'une grande 
importance pour montrer la nature d'un type donne de machine, 

L*on doit au surplus noter un demier type de difiference, issu des ces demiers, qui 
sera celui du coiq)le. En effet. Ton pent constater, dans ces machines, puisque le 
vilebrequin agit en sens contraire de la pale 

, les machines retro rotatives, alors que ces parties agissent dans le meme ses pour 
les machines post rotatives, le temps mort haut sera de beaucoup plus restreint dans 
les machines retrorotatives que dans les machines a pistons et les machines post 
rotatives. (Fig. 14) 
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Les deux grands types de methodes de soutient des parties compressives dites par 
I'exterieur 

Comme nous Tavons precedemment mentionne, en ce qui a trait aux machines a 
pale, deux grandes methodes de base de soutient de la pale, selon qu'elles sont par 
coulisse ou par support purement mecanique. La carence evidente des methodes de 
soutient incluant des coulisses est certes celle de la friction, non seulement sur les 
parties de la coulisse et coulissantes , mais aussi , dans le cas des machines a pales , 
sur la surface du cylindre , celle-ci servant a la fois de partie cylindree , mais aussi 
de partie excentrique supportant Taction altemativement rectiligne de la pale. 

C'est pourquoi nous avons developpe plusieurs methodes de soutient des parties 
compressives, purement mecaniques, c'est-a-dire permettant un action de pale 
completement independante mecaniquement de la surface du cylindre. 

Examinateur exterieur et examinateur interieur 



Comme nous T avons precedemment montre. Ton peut plus facilement determiner 
le genre d'une machine rotative en constatant, a partir, d'un examinateur exterieur 
les rapports de sens de rotation des pales et des parties mecaniques les supportant et 
ies dirigeant. Alors que dans les machines post rotatives, les pales vont, quoique a 
Vitesse reduite, dans le meme sens que dans les parties mecaniques, dans les 
machines de type retro rotatives, les pales vont, comme nous T avons montre, en 
sens inverse des parties mecaniques les soutenant ; dans le machine de type bi 
rotative, les mecaniques de soutient des structures paliques sont reparties eirtre ces 
deux types de soutient, d'ou leur appellation de bi mecanique.. 

L'on peut r^pertorier au nombre de deux, les mecaniques de soutient permettant de 
realiser mecaniquement les constatations resultant de cette observation par 
Texterieur. 



Methode mono inductive 

Tout d'abord la mecanique mono inductive, que nous avons conunentee 
pre(;^#nmient, couranmient utilisee dans le moteurs Wankle. D'autre part, comme 
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nous Tavons precedemment montre , en changeant le type d'engrenage d'induction 
et de siq)port , I'on peut realiser des machines totalement difFerentes avec cette 
methode , retro activement utilisee. L'on trouvera dans notre demande de brevets 
precitees les realisations retrorotatives en lesquelles elle resuite, dont le moteurs 
Boomerang. (Fig. 16) 

Methode poly inductive 

Dans notre brevet, titre Moteur a poly induction , nous avons aussi montre que Ton 
pouvait obtenir de bien meilleures perfonnances, autant relativement au couple 
qu'a la resistance materielle du moteur en utilisant une methode par laquelle la pale 
^tait soutenue en double soutient . 

L'idee de base de cette methode consistait a montrer et a determiner que la course 
des points se situant entre les coins de la pale et le centre de celle-ci realisait une 
forme en double arc, dans le sens du cylindre, alors que la course des points situes 
entre le milieu de chaque cote de la pale et le centre parcouraient un course, elle 
aussi en double arc, mais cette fois-ci, cette forme se realisant verticalement. 
(fig.l7 ) II nous a fallu ensuite montrer qu'une droite unissant deux points en 
deplacement sur cette ligne avait une longueur constante. Cette droite pouvait 
ensuite representer la distance entre les deux points de rattachement des 
mecaniques realisant ces formes a la pale. L'on a realise cette mecanique avec 
Taide de deux engrenages planetaires munis de manetons , en prenant soin de 
positionner les manetons de ceux-ci de telle maniere que leur course soient 
contraire , et par consequent de pouvoir reunir les moyens de support , au nombre 
de deux , aux point deja precises de la pale. (Fig. 18 a) 

L'on aura soin de consulter nos brevets et demandes anterieures de brevets a cet 
efFet. Ppur les besokis de la jpresente, il s'agit simplement de recapituler, et de 
poursuive la comprehension selon laquelle, cette methode est elle aussi, une 
methode issue de Vobservation d'un bbservateur situee a Vexterieur de la machine. 
En effet, meme en cette methode. Ton voit tres bien que lorsque appliquee a une 
machine post inductive, cette methode permet de realiser, dans machines dites post 
inductives, un mouvement post rotative des engrenages et cames d' induction, alors 
que dans le machines retro rotative, les engrenages et excentriques d' induction sont 
entraines retroactivement du sens de la pale. (Fig. 18 b) 
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Methodes issues de 1^ observation d'un observateur interieur. 



Comme on le montrera plus abondamment plus loin, le lieu d'observation des 
elements permet de modifier totalement I'idee que nous nous en faisons des 
rapports entre les elements , et nous permet , en deduction directe , de realiser des 
mecaniques de soutient differentes et pour plusieurs , encore plus pertinentes et 
generaiisabies . Plus precisement, il s'agit des methodes de mecanisation issues de 
Tobservation d*un examinateur interiew^ positionne sur le vilebrequin de la 
machine, methode que Ton dira methodes de mecanisation relatives, par rapports 
aux premieres, que I'on dit methodes de mecanisation absolue. 

Dans nos travaux anterieurs et de meme que dans la presente divulgation, nous 
avons montre et nous montrerons un ensemble de methodes de soutient des pieces 
des machines post, retro et bi rotatives, que Ton pourrait repertorier de la fa9on 
suivant dont la premiere partie est issue de nos travaux anterieurs, et la seconde, 
issue des presents travaux : 

Premiere partie, de nos travaux anterieurs 



a) 



methode par semi transmission Methode par 
engrenage cerceau 



b) 
c) 

e) 



Methode par cerceau anterieur 
Methode par cerceau posterieur 



Methode par engrenages intemes juxtaposes 
Methode par engrenages intemes superposes 



Deuxieme partie, en priorite a la presente 



g) 

h) 
i) 
j) 



Methode par engrenage intermediaire 
Par engrenage cerceau intermediaire 
Methode par engrenage cerceau de pale 
Methode par engrenage talon 
Methode par engrenages central post actif 



k) Methode par structure engrenagique 
1) Methode par structure engrenagique 
m) Par engrenages excentriques 
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n) Par soutient centralo-peripherique , post ou r6tro 
actif 

o) par engrenage cerceau et engrenage interne 
anterieur 

p) par engrenage cerceau et engrenage interne 
posterieur 



Bien entendu, nous n'avons pas cree toutes ces methodes de fa9on suivie. Mais, 
apres en avoir mis plusieurs de I'avant, nous avons finalement compris la 
difference essentielle de ces methodes, dans ieur ensemble, par rapport aux deux 
methodes precedemment exposees. Cette difference peut etre formulee en ce que, 
contrairement a celle deja exposees, ces methodes semblent avoir en commun de 
toutes decouler de I 'observation de la course des elements, cette fois-ci, realisee 
par un observateur interieur, plus precisement situes sur la pale ou le vilebrequin. 

En effet , que ce soit dans une machine post rotative, ou dans une machine retro 
rotative, lorsque I' on observe le mouvement de la pale a partir d'un point situe sur 
le vilebrequin. Ton constate que dcms tous les cas , la pale realise un mouvement 
contraire h. celui du vilebrequin , et que ce qui caracterise, de ce point de vue , les 
machines retrorotatives des machines post rotatives est, des lors une difference de 
degre, c'est a dire simplement une difference de vitesse entre la retro rotation de la 
pale par rapport au vilebrequin dans un machine retro rotative , et la rotation de la 
pale par rapport au vilebrequin dans une machine post rotative. (Fig. 19 ) 

Ce qui ressort directement de cette constatation est des plus important et peut 6tre 
resume en les deux idees qui vont suivre. Premierement, dans les methodes 
pr6c6dentes, issue de I'observation exterieure, il s'y passait comme si chacim des 
elements, vilebrequin et pale se synchronisait avee le cote de la machine, et comme 
si cette double synchronisation resultait au mouvement desire de pale. En effet. Ton 
note en ces deux methodes que le vilebrequin n'a pas d' incidence orientationelle 
directe avec la pale. Dans les methode issues de I'observation interieur, puisque 
Ton y constate toujours la retro rotation de la pale par rapport a celle du 
vilebrequin. Ton tentera d'organier ces deux mouvements Tun par rapport a Tautre, 
meme si Ton doit continuer de la feire indirectement . En eflfet. Ton pourra 
organiser la gouveme non pas, comme dans les premieres m^aniques en 
coordonnant les deux mouvements de pale et de vilebrequin a partir d'un meme 
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point de la machine, mais plutot, en coordormant ensemble, I 'un par rapport a 
I 'autre, par Vintermediaire d'un point de la machine, les aspects nan seulement 
positionnels , mais aussi orientationnels du vilebrequin et la pale. 

Une deuxieme constatation ressort aussi de ces demonstrations, et est a i'effet que 
les methodes mecaniques de support qui seront issues de Vobservation dites par 
Vinterieur , seront applicables tout autant aux machines retrorotatives que post 
rotatives , la difference de celles-ci demeurant geometrique , et devant simplement 
etre calibre au niveau mecanique. 

Description plus detaillee de chacune des methodes 

Comme nous I'avons deja mentionne, certaines de ces methodes ont deja ete 
commentees dans nos travaux anterieurs, et les autres sont originates a aux 
demandes en priorite de la presente divulgation de meme qu'a la presente 
divulgation, 

Cependant, comme dans la presente divulgation, nous montrerons aussi que Ton 
peut combiner entre elles ces methodes pour obtenir des nouveaux types de 
cylindres pour une m6me machine ou encore de nouveaux types de machines, il 
nous est apparu important de les recapituler toutes, independamment de fait 
qu' elles aient ete ou non divulguees anterieurement. Ces pourquoi nous 
produisons ici un resume exhaustif de celles-ci , en prenant soin cependant de 
noter , pour les methodes anterieures a la presente, les demandes et brevets 
desquels elles originent. 



La methode par semi transmission 

L'exemple le plus evident de cette coordination nous est doime dans la methode par 
semi transmission , que nous avons plus amplement commente dans nos 
precedentes demandes • 

Dans cette methode de soutient, ( Fig. 20) la pale est actionnee par, simultanement 
ie mouvement de I'excentrique, et le retro mouvement de son engrenage 
d'induction, obtenu par le retro mouvement de Tengrenage de support. . 
L' observation par un observateur interieur nous a permis de constater , comme 
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nous ravens deja dit, que la pale, que ce soit dans une machine post rotative, ou 
retro rotative, doit de deplacer en sen contraire de son vilebrequin. L'on produit une 
petite semi transmission permettant d'inverser le travail du vilebrequin de celui de 
Tengrenage de support, et par la suite de Tengrenage d' induction rigidement fixe a 
la pale. Get engrenage de support n'a plus, dans cette nouvelle version une position 
absolu et figee, mais plutot une position determinee par consequence de la position 
du vilebrequin, Le vilebrequin a done non seulement une incidence positioimelle 
sur la pale, mais aussi orientatiormelle • 

II est done important de tirer un premiere conclusion de la precedente assertion , de. 
meme que de cette premiere m^thode d'application , et qui pourra etre formulee en 
ce que , des lors les memes methodes , comprenant , contrairement aux premieres, 
les memes types d'engrenages de support et d'induction, pourront etre appliquees 
aux machines retro et post rotative , puisque il s^agira simplement de calibrer les 
engrenages de telle sorte de diminuer ou d'augmenter a ce point la vitesse retro 
rotation de la pale par rapport a celle du vilebrequin, de telle sorte que pour un 
observateur exterieur. Ton conserve les premisses des premieres methodes, a savoir 
les mouvements contraires, ou en meme sens des pale et vilebrequin qui opposent 
ces types de machine. 

Cette constatation est aussi des plus importante puisque elle permettra, en realisant 
des supports de machines motrices avec de methodes a proeminence retrorotatives, 
de realiser, dans les machines post rotatives des qualites de machines retrorotative 
et inversement de realiser les qualites des machines post rotatives, ce que nous 
avons plus precisement montre dans nos travaux relatifs aux moyens de soutiens 
dits par engrenage cerceau. 

La methode dite par engrenage cerceau 

La methode par engrenage cerceau a aussi ete divulguee dans nos travaux 
anterieurs, et la presente a principalement pour objet de specifier que son 
application s'etend a Tensemble des machines post, retro et birotatives. 

Dans ce type de mecanique de soutient, (Fig. 21) un engrenages de support est 
monte rigidement dans la machine. Un vilebrequin, est muni d'un maneton, et au 
surplus d'un moyen, tel un bassin ou un axe, permettant de recevoir rotativement 
I'engrenage que Ton dira engrenage cerceau. La pale est munie d'un engrenage 
d'induction de type exteme, et est montee sur le maneton du vilebrequin. 
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L'engrenage cerceau est monte rotativement sur le manchon du vilebrequin de telle 
maniere de coupler indirectement les engrenages d' induction et de support, Le 
mouvement du vilebrequin entraine la retro rotation de Tengrenage cerceau, retro 
rotation qui est transmise, par sa face exterieure, a I'engrenage d' induction et a la 
pale. Cette methode assure une extreme fluidite a la pale , et aura principalement 
pour comme qualite de permettra une attaque de la pale , munie d'un engrenage 
d,induction de type e?cteme , par Texterieur , par le haut. Ceci limitera 
considerablement les efFets arrieres, neutralisant la puissance du moteur, lorsque 
monte de fa9on conventionnelle. . 

Par engrenage cerceau a couplage anterieur 

La methode par engrenage cerceau a couplage anterieur est une methode similaire a 
la methode dite par engrenage cerceau, mais dont la particularite est que 
r engrenage cerceau ne commande pas directement T engrenages de pale- Dans cette 
methode en efFet, ( Fig. 22) la pale est plutot munie d'un engrenage d' induction de 
type inteme, par opposition a Tengrenage de type exteme dans la methode 
originale. Dans la pr6sente methode, un deuxieme axe est done dispose sur le 
manchon du vilebrequin et est muni d'un seul ou d'un double d'engrenages, que 
Ton dit engrenages de liens. L' action de Tengrenage cerceau est transmise a Tun 
des ces engrenages de lien qui a son tour, directement ou par Tengrenage en 
double, commande Taction orientationelle retrorotative de la pale. 

Dans le cas present , la disposition de I'axe de support des engrenages de lien sera 
dans la partie situee entre le centre de pale et le centre du vilebrequin , et par 
consequent la pale sera attaquee par son cote anterieur , d'ou I'appellation de a. 
couplage anterieur. 

Par engrenage cerceau a couplage posterieur 

La methode par engrenage cerceau a couplage posterieur est ime methode similaire 
a la methode precedente, sauf en ceci que I'axe de support des engrenages de lien 
est a dans la partie prolongee exterieure du vilebrequin. (Fig. 22 b ) 

Methode par engrenages intemes juxtaposes 

La methode par engrenages intemes juxtaposes, dont on trouvera le commentaire 
plus exhaustif dans nos demande soumises en aimexe consiste a disposer 
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rigidement, dans le cote de la machine une engrenage de type interne. (Fig. 23) 
L'on montera ensuite dans la machine un vilebrequin, de preference muni d'un 
excentrique, plutot que d'lin maneton. 

L'o disposera ensuite sur cet excentrique un engrenage, ou en ensemble 
d'engrenage de liens, I'axe de support de cet engrenage etant soit relie rigidement a 
I'excentrique, soit a I'engrenage. Cet engrenage de lien sera d'une part couple k 
I'engrenage de support et d'autre part k I'engrenage d* induction de la pale. La pale, 
munie cette fois-ci d'un engrenage de type interne, s&ca rotativement mont^e sur cet 
excentrique de telle mani^ que son engrenage soit couple k Tun des engrenages 
de lien. 



Methode par engrenages internes superposes 

Dans la methode par engrenages internes superposes, (Fig. 24) dont on trouvera la 
description plus exhaustive dans nos demandes pr^it^es , Ton pourra constater 
que Ton peut profiter d'un plus grand d^placement du centre de la pale. Dans cette 
methode, comme dans la precedente, un engrenage de support de type interne est 
dispose de fa9on rigide dans le cote de la machine. Un vilebrequin, muni d'un 
maneton est monte rotativement dans la machine. Un engrenage ou ensemble 
d'engrenage de lien est monte rotativement sur le manchon du vilebrequin, a un 
point situe entre le centre du vilebrequin et le manchon, de telle maniere de relier 
les engrenages d' induction et de support de type interne. 

La pale est montee rotativement sur le maneton du vilebrequin, et est munie d'un 
engrenage interne, ,reii6 par sa partie la plus rapproch^e du centre de la machine i 
I'engrenage de lien. 

La methode par engrenage interm^diaire 

Dans cette methode de montage. Ton met en evidence que la double post rotation 
des elements resulte en ime retro rotation de la partie compressive , retro rotation , 
qui comme nous I'avons dej^ montre est , par rapport au vilebrequin toujours 
pr^sente dans les machines post , r6tro et bi rotatives. 

Dans cette methode, (Fig.25) un engrenage de support, de type exteme est 
dispose rigidement dans le flanc de la machine. Un vilebrequin est, par la suite 
dispose rotativement, et ce vilebrequin a la particularite de recevoir, rotativement. 
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sur son manchon, un engrenage de type exteme, cet engrenage etgnt couple a 
Tengrenage de support, Cet engrenages peut tout aussi bien etre muni d'un axe 
monte rotativement au manchon du vilebrequin , ou encore , etre monte 
rotativement sur un axe, lui-meme dispose rigidement sur le manchon du 
vilebrequin. Sur le maneton du vilebrequin sera dispose rotativement la pale, cette 
pale etant munie d'un engrenage d'induction de type exteme, et cet engrenage etant 
couple a I'engrenage intermediaire. 

L'on voit Ires bien qu la post rotation du vilebrequin entrainera, la post rotation de 
Tengrenage intermediaire, qui a son tour entrainera la retro rotation orientationnelle 
de la pale. Comme on I'a deja souligne, puisque cette methode place en relation la 
pale et le vilebrequin, et est issue d'une observation interieure, elle s^applique tout 
aussi bien aux machines post rotatives, retrorotatives, ou bi rotatives, selon 
Taccentuation de la retro vitesse que Ton aura produit sur la pale par le calibrage 
des engrenages. 

La methode par engrenage cerceau intermediaire 

La methode dite par engrenage cerceau intermediaire (Fig.26) est une methode en 
laquelle Ton utilise en im seul engrenage un engrenage k la fois inteme , et a la fois 
exteme , que Ton nomme pour cette raison cerceau- intemmedaire, Cet engrenage 
dit engrenage cerceau intermediaire, couple comme les engrenages cerceau , les 
engrenages de support soit aux engrenages d'induction , soit aux engrenages de lien 
, mais cette fois-ci en attaquant Tun d'eux exterieurement , et I'autre 
interieurement. Ce type d' engrenage produit done une action post rotative sur les 
engrenages d'induction ou de lien, selon le cas 

La methode par engrenage talon 

. Dans cette methode, comme dans la methode precedente. Ton dispose d'abord 
dans la machine un engrenage de support de fa9on rigide et un vilebrequin, de 
fa9on rotative. Cette fois-ci cependant. Ton produit une prolongation du 
vilebrequin, par sa partie anterieure au manchon principal et au maneton (Fig. 27) 
L'on monte ensuite rotativement la pale, munie de son engrenage d'induction de 
type exteme. 

L'on dispos ensuite un axe , de fa9on rotative, dans la prolongation deja decrite , et 
Ton monte cet axe , de deux engrenages , que Ton dira engrenages de lien , le 
premier de ces engrenages etant couple a I'engrenage de support et le second , a 
I'engrenage d'induction. 
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La rotation du vilebrequin entrainera ia rotation post rotation des engrenages de 
liens qui entrainera a sont tour, ia retrorotation orientationelle de ia pale. 



Metliode par engrenages central post actif 

Dans la methode par engrenage actif central, un engrenage de support central est 
dispose post rotativement dans le corps de ia machine, et un vilebrequin est aussi 
dispose rotativement dans celle-ci (Fig.28) Ces deux elements sont agences avec 
Taide d'un moyen de telle maniere que Tengrenage de support actif ait une vitesse 
superieure a celle du vilebrequin. Cette relation pourra etre obtenue par une petite 
semi transmission^ comportant un engrenage de vilebrequin, en un engrenage 
d'axe d^engrenage de support , et un engrenage d'acceleraticin , monte rotativement 
dans le flanc de la machine de telle maniere de coupler les deux precedents 
engrenages. 

La pale, munie d'un engrenage d'induction de type exteme, sera ensuitie montee sur 
le maneton du vilebrequin de telle maniere que son engrenage soit couple k 
r engrenage support post actif L' action orientationnelle retrorotative de la pale sera 
done produite en cours de rotation. 

Methode par engrenage post actif avec double engrenage de lien. 

Dans cette methode, (Fig. 29 ) Ton pouira aussi activer Tengrenage de support actif 
central par un jeu de deux engrenages de lien months sur le talon du vilebrequin, 
cet ensemble d*engrenages de type exteme ^tant coiq)l^ d'une par a Fengrenage de 
support actif central et d'autre part a un engrenage de support de type interne 
dispose de fa9on fixe dans le centre de la machine. 

La methode par engrenage cerceau de pale . 

La methode par engrenage cerceau de pale consiste a supporter la pale seulement 
par des engrenages, au nombre de deux minimalement ( Fig. 30 ) 
Dans cette methode, un engrenage de pale de type interne est inclus de &9on rigide 
dans la pale. Quoique realisable avec un seul engrenage libre, il est preferable de 
realiser la machine avec deux d'entre eux, ou plus. Deux engrenages libres sont 
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monies sur lin axe dispose sur le vilebrequin. Un second engrenage, a la fois de 
support, sert aussi d'engrenage directionnel, et pour cela est monte rotativement sur 
le maneton du vilebrequin et est a la fois couple a T engrenage cerceau. La pale est 
done a la fois supportee par ces trois engrenages, mais dirigee orientationnellement 
par Tun d'eux que Ton dira engrenage d' induction, cet engrenage d' induction etant 
comme a 1' habitude , couple a u engrenage de support. • 

La methode par structure engrenagique 

Dans la methode par structure engrenagique. Ton suppose, de preference, quatre 
engrenages de siq)port dynamiques montes rotativement sur ou par des axes 
fixement disposes dans la machine. Le centre de rotation de ces engrenages sera 
decentre, c'est pourquoi Ton dira ces engrenages excentriques. (Fig.31) 

Une pale, munie d'un engrenage de type inteme sera ensuite disposee par cet 
engrenage, sur Tensemble des engrenages de support post actifs. 

L' action resultante de la pale sera le mouvement recherche. Cette realisation est 
interessante parce qu'elle permet la realisation de la machine avec centre creux. 
Cependant, plusieurs moyens de motorisations seront alors possibles, par exemple 
eh munissant la pale d'une extrusion par laquelle elle est montee sur I'excentrique 
d*un vilebrequin, ou encore en munissant chaque engrenage excentrique d'un 
engrenage non excentrique, ces engrenages etant relies h un engrenage central 
actionnant Taxe central. 



Par engrenage excentrique 

Dans la presente disposition. Ton munira chaque piston d'axes fixes, 
preferablement trois, ces trois axes etant preferablement montes sur les lignes 
symetriques , comme par exemple celles traversant la pale de chaque pointe au 
centre , ou encore celles traversant chaque milieu de cote vers les centres. ( Fig. 32) 

Des engrenages specifiques , dits engrenages excentriques seront montes sur ces 
axes, de telle maniere d'etre au surplus couples et appuyes sur un engrenages dit 
de support dispose rigidement dans le flanc de la machine. 

Dhs lors, le mouvement de la pale sera assure. Pour empecher la separation, ou le 
decouplage des engrenages d' induction a T engrenage de support. Ton pourra 
ajouter une plaque de lien, reliant, les centres, les points de rattachement, ou 
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n'importe quel point, du moment que ceux-ci sont symetriques. L'on pourra 
encore relier les engrenages par un engrenage inteme cerceau pivotant 
excentriquement en cours de leur rotation, 

Des lors, les trois motorisations suivantes seront possibles soit premierement par 
un excentrique place dans le centre de la pale, cet excentrique aura une friction 
fortement diminuee. Une seconde maniere sera de se servir des centres des 
engrenages, qui transmettront leur action centree a un axe central. Demierement, 
Ton pourra se servir des supports decentres ou Tengrenage cerceau, ces demieres 
pieces etant muni d'un engrenage inteme activant un axe de sortie 

Pour completer adequatement la machine. Ton utilisera un moyen pour lier entre 
eux les engrenages excentriques .11 s pourront etre retenus entre eux par une plaque 
de lien. Si cette plaque de lien leur est raccordee de fa9on centrale, elle pourra aussi 
servir de moyen de motorisation. 

Par soutient centralo-peripherique , post ou retro actif 

Dans cette methode, (Fig. 33) il s'agit principalement de montrer que Ton peut 
soutenir toute pale par deux points, dont le premier sera central, et le second sera 
determine en peripheric, les mecaniques des ces deux points de rattachement de la 
pale etant inter relies par engrenages ou autres moyens. Un premier exemple de 
cette nouvelle methode de soutient consistera a construire la machine a partir 
d'excentrique conventionnel, muni d'un engrenage, ainsi que d'un seul ensemble 
poly inductif, comprenant engrenage de support, d' induction et came d' induction. 

L'excentrique d'induction, qui gouvemera Torientationalite de la pale, sera active 
de fa9on convent ionnelle. Quant a T excentrique maitre, central, qui gouvemera 
r aspect positionnel de la pale, il sera active, par un moyen, par exemple par 
Tentremise d'un engrenage cerceau-intermediaire , par 1' engrenage d'induction, 
D'une autre maniere, il sera active par le recours a un engrenage cerceau ou 
intermediaire, a un second engrenage d'induction, lui-meme couple a Tengrenage 
de support. Demierement, Tutilisation des ces connaissance permettra de produire 
des poly turbines ou autres machines a pales. Ton notera que les methodes de 
souvient poly inductives proposees permettent non seulement de soutenir les 
pointes des pales, mais aussi les cotes opposees. 
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M6thode par engrenage a attaque deportee 

Une autre methode de soutient a pour objet de deporter le point d*attaque sur la 
pale du cote exterieur au centre, de telle maniere que, tout autant pour les machines 
retro que pour les machines post rotatives. Ton puisse profiter de I'effet retrorotatif 
sur la pale de meme que de son effet de levier. Cette methode est une methode 
hybride, tiree des methodes d'engrenages internes superposes et d'engrenages 
internes juxtaposes. (Fig. 33) 

Pour ce faire. Ton disposera utilisera done une mecanique de support formee d'un 
ensemble d'engrenages, Tengrenage de support fixe et Tengrenage de support de 
vilebrequin. Une premiere variante des cette manidre de feire consistera a utiliser 
un engrenage de support fixe de type interne dispose dans le flanc de la machine et 
I'engrenage de support secondaire de Texcentrique central, sera un engrenage de 
type exteme, monte rotativement a son a son extremite, de telle maniere de coupler 
I'engrenage de support fixe et I'engrenage d'indu9tion de pale. L' engrenage 
d' induction de pale sera un engrenage d' induction de type interne monte rigidement 
sur ceile-ci. Dans la deuxieme variante, les engrenages du support fixe et 
d'induction seront pliitot exteme. Cette solution de guidage rappelle les solutions 
par cerceau, et par engrenages intermediaires. Cependant, par cette solution. Ton 
reussi a deporter le point d' attaque des engrenages de d'induction de telle maniere 
d'augmenter I'effet levier. Cette solution comprend done quelques engrenages 
supplementaires, mais dans les cas ou la puissance est necessaire et que Ton peut se 
permettre cette augmentation cette methode pourra etre fort valide et pertinente. 

Un tel agencement d'engrenage permettra de deporter le point d'attaque 
organisationnelle sur la pale du cot6 oppose a sa retro rotation , ce qui permettra , 
d'augmenter significativement , soit de la longueur de Texcentrique central , la 
portee de coule et de levier de celui-ci 

Cette methode rend d'utiles services tout autant de cot6 des machines post rotatives 
que retro rotatives. 

Deductions principales de I'ensemble des methodes de soutient 

L'on doit deduire des demieres methodes la constatation suivante, des plus 
importante, qui consiste a noter que, lorsque les machines sont soutenues par des 
mecaniques issues de I 'observation exterieure, soit done les mecaniques dites par 
mono induction et par poly induction, les machines post et retro rotatives sont tout 
a fait contraire I 'une a / 'autre. 
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Par ailleurs, lorsque les machines sont mues par des mecaniques issues de 
I 'observation par un observateur interieur, situe , done soit sur le vilebrequin , ou 
soit encore sur la pale, ces machines se caracterisent plutot par de differences, 
Cette constatation est des plus importantes puisqu'elle permet de constater que 
toutes les mecaniques issues de ce type d' observation s'appliquent tout aussi bien 
aux machines retro rotatives qu'aux machines post rotatives , ce qui permet 
d'envisager une certaine generalisation des machines. L'on a done ici une 
quinzaine de methodes de support des pieces a ajouter a celles deja commentees. 

Nous pouvons done k ce stade produire un nouveau tableau plus complet des 
variantes de toutes machines motrices, incluant les demieres parties de la presente 
divulgation. Nous ajouterons principalement les differentiations reaiisees dans la 
presente section, soit, 

- premierement, que les machines a pales se subdivisent en 
machines post, retro et birotatives. 

- deuxiemement, que les methodes de soutient se subdivisent en 
deux grandes classes, selon qu'elles sont issues de 
TobservatioA exterieure ou de Tobservation interieure 

- troisiemement , qu'un ensemble de methodes de soutient apte 
a soutenir adequatement les pales peut etre repertorie 
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Les machines a pistons comme machine a induction mecanique , 

Comme nous Tavons deja fait remarquer, 1' usage extremement abondant et 
generalise des moteurs a pistons, utilisant a titre de moyen iigatural, une 
combinaison de bielles, pistons coulissant et cyHndre, porte automatiquement a 
faire penser que ces formes de realisation de moteurs sont generiques, ce qui est a 
notre avis faux. De notre avis , la pression egales sur les parties compressives 
permet est le facteurs determinant qui permet de negliger la realisation de la 
machine par un controle totalement mecanique des' aspects positionnel et 
orientationel des parties compressive. L'^galite d natur^Ue de la poussee sur les 
parties compressives a done permis d'utiliser, au niveau pratique des chemins de 
raccourcis, ce qui ne peut cependaht alt^rer la nature conceptuelle de ces machines- 
Comme nous Tavons deja fait remarquer, si Ton essai de produire ces machine s 
avec une parfaite coordination mecanique des parties compressives, cette fois-ci, 
comme dans les machines a pale, totalement independantes des cylindres, Ton se 
rendra compte de la reelle complexite de ces machines, qui ont, apres analyse un 
aspect altematif orientationel tres difficile a realiser. 

La prochaine section entend montrer que Ton peut contrdler mecaniquement , sans 
aucun moyen Iigatural, Taspect strictement positionnel du piston par Tune ou 
Tautre des methodes de soutient de Tensemble mecanique deja propose , ce qui 
prouvera hors de tout doute , que les machines a pistons, en depit de la 
generalisation de leur controle positionnel sous un forme coulissante, sont bel et 
bien , conceptuellement , des machines motrices du meme ordre que les machines 
motrices a pales , et relevent de la meme definition generale initialement donnee. 

Dans cette realisation nous appliquons la methode dite par mono induction retro 
rotative a la machine a parties compressives pistonnees. 

Pour realiser ce type de machine. Ton installera dans la machine un vilebrequin de 
type conventionnel. Sur le maneton de ce vilebrequin Ton installera rotativement 
un excentrique, de rayon egal a celui du vilebrequin, et on le munira d'un engrena 
de type exteme, que Ton nommera engrenage d'induction. L'on disposera ensuite 
dans le flanc de la machine un engrenage de type inteme, que Ton nommera 
engrenage de support , cet engrenage etant de double grosseur de T engrenage 
d'induction. Les deux engrenages prealablement decrits seront couples I'un a 
Tautre. L'on pourra entendre I'excentrique conraie une bielle dont I'aspect 
directionnel est gouveme, ou encore comme un vilebrequin secondaire 6tage, 
conrnie bon semblera. Le piston, directement ou par le recours a des bielles fixes, 
selon le cas, sera raccorde a cet excentrique. Le mouvement post actif du 



40 



vilebrequin du vilebrequin entrainera la retrorotation de I'excentrique, et Ton 
s'apercevra, en observant 1' ensemble pour un tour, que les mouvements verticaux 
des parties rotatives s*additionneront, alors que les parties lat^rales de ces 
mouvements s'annuleront. Par consequent, le mouvement de Texcentrique sera 
altematif et parfaitement rectiligne. (Fig. 35) 

Tel que nous I'avons plus pr6cisement deja commente , une deuxieme maniere de 
construire le mouvement d' action altematif rectiligne sera cette fois-ci bi rotative. 
Si Ton couple en effet, par quelque moyens, deux vilebrequins de telle maniere 
qu'ils toument Tun a contrario de T autre, et que Ton rattache chacun de ces 
vilebrequin a une bielle, li^es entre elles k leur autre extr6mit6. Ton realisera que 
lors des rotations, rextr6mit6s par laquelle les bielles sont li^es produit un parfaite 
rectiligne alternative, a laquelle peut etre rattach6 le piston. (Fig. 35) 

Dans les deux manieres precedentes, I'aspect orientationel du piston sera controle 
de fa9on conventionnelle, c'est-a-dire par le coulissement du piston dans le 
cylindre, mais son aspect orientationel sera totalement controle pale induction 
mecanique. 

En effet, si Ton pousse plus loin Tanalyse, Ton se rendra compte que Ton peut 
considerer la machine k action purement rectiligne, done k simple piston , conmie si 
elle etait une machine limite entre les machines post , r6tro et bi rotative. 

Les consequences de cette demiere realisation sont a 1' effet que la mecanique 
rectiligne, permettant un soutient direct des^ pistons, ou encore par bielle fixe, 
permettra de realiser un action strictement rectiligne de celle-ci . Cet apport 
permettra, des lors d'isoler la partie inferieure du cylindre du carter, et par 
consequent de produire la machine avec une gerance des gaz de type deux temps, 
sans necessity d'addition d'aucune huile de brOlage, la partie basse du cylindre 
servant de pompe d'aspiration des ^ neufs h injecter dans le cylindre. 

La machine a pistons comme machine mecanico inductive : generalisation des 
m^thodes 

Nous avons done dans notre demiere demonstration determine que les machines a 
pistons, du point de vu positionnel du d^placement de celui-ci , etaient bel et bien 
des machines decrivant les figures limites des machines r^tro rotative, et bi- 
rotative. 
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Les prochains propos auront pour objet de generaliser, pour les machines a pistons, 
I'utilisation de toutes les methodes de soutient prealablement exposees, ce qui 
prouvera hors de tout doute , T aspect mecanico-inductif de ces machines. Nous 
montrerons en effet que Ton peut utiliser convenablement toutes les methodes 
appliquees aux machines rotatives, pour activer I'axe central des pistons des 
machines a pistons , et ce comme dans les machines a induction mdcanique, sans 
recours a une aucune bielle. 

Un premier exemple de generalisation de I'utilisation de ces methodes nous sera 
donne par la methode par engrenage cerceau. 

En effet, dans cette realisation. Ton pourra monter dans la machine un vilebrequin 
sur le maneton duquel, comme precedenmient Ton installera un excentrique, ou une 
bielle, muni d*im engrenage d'induction de type exteme. L'on disposera ensuite 
dans le centre de la machine un engrenage de support. Puis Ton liera ces deux 
engrenages par un engrenage cerceau, monte rotativement sur le manchon du 
vilebrequin. L'on constatera alors, que si les engrenages, de meme que la longueur 
de r excentrique sont correctement calibres, 1' engrenage cerceau, comme dans les 
versions anterieures, realisera une retrorotation pendant la rotation du vilebrequin, 
qui , se transmettant k Tengrenages d'induction et h son excentrique, aimulera 
Taspect lateral de celui-ci et en additionnera Taspect vertical k celui du vilebrequin 
. (Fig. 37) 

Une troisieme exemple, sera celui de I'utilisation de la methode par engrenage 
intermediaire. L'on montera comme precedemment le vilebrequm dans la machine 
et l'on montera sur son maneton un excentrique, ou une bielle, comme 
precedemment mimi d'lm engrenage d'induction. L'on montera ehsuit6 de fa9on 
fixe dans le flanc de la machine ou sur un axe a cet eflfet un engrenage dit 
engrenage de siq)port. L'on coiqpiera ensuite les engrenages de support et 
d'induction par le recours a un tiers engrenage de type exteme, dit engrenage 
intermediaire, cet engrenage 6tant monte rotativement sur le manchon du 
vilebrequm (Fig. 37) 

L'on pourra done reprendre toutes les methodes precedemment exposees et realiser, 
avec celles-ci le support mecanico-inductif de I'aspect positionnel des pistons des 
machines a pistons. L'on obtiendra en effet automatiquement plusieurs nouveaux 
moteurs a action rectiligne, s'ajoutant a celui, deja sous brevet, par mono induction 
retro rotative. 
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L*on produira done au surplus des moteurs a bielle rectiligne, par exemple, par 
engrenage cerceau anterieur, posterieur, par semi transmission, par engrenages 
internes juxtaposes, par engrenages internes superposes. , par engrenage 
intermediaire, par engrenage talon, par engrenage interne juxtapose et ainsi de suite 
(Fig. 38) 

Dans tous les cas, il s'agira, systematiquement de remplacer la pale reliee aux 
engrenages d'induction par un excentrique ou une bielle munie d'un axe, et de 
relier I'une de ces parties aux pistons .de ces machines. 
Dans toutes ces realisations, les manetons ou les excentriques de ces machines 
produiront tres exactement les rectilignes recherchees, et pourront par consequent 
actionner les pistons sans aucun effort de gouveme positionnel des cylindres. 

L'on vient done de determiner automatiquement plus de seize manieres de realiser 
des machines a pistons dont les pistons seront actives directement par les 
meeaniques, ou encore, par le recours a des bielles dont Taction sera ici purement 
rectiligne. 

Ceci est une haute importance puisque toutes et chacune de ces m^thodes, comme 
la premiere m^thode en mono induction r6trorotative, pourront des lors permettre 
de refermer les chambres, au bas du piston et de les isoler du carter. L*on pourra 
par consequent de produire, avec toutes ces manieres sans exception, des moteurs d 
gerance des gaz de type deux temps, mais cette fois-ci sans aucune n^essite 
d'ajouter des huiles combustibles aux gaz de combustion. 

Chacxm de ces moteurs pourra done non seulement effieacement remplacer les 
moteurs deux temps actuels, mais aussi, puisque les gaz a bruler y seront purs, les 
moteurs quatre temps. 



Generalisation k Tensemble des formes de moteurs a pistons 

Comme nous venons de le montrer, parmi les formes de ligatures deja enoncees par 
nous-meme en debut d'analyse, celle dite d'induction mecanique pent des lors etre 
etendue sous toutes les diverses formes que nous venons de commenter. 

Par ailleurs, nous avons iaussi montre, a la figure dix, que les machines a pistons 
pouvaient etre r^alisee sous la forme de plusieurs geometries de machines , conraie 
par exemple standard , orbital , par cylindre rotor etc. 
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II est done important ici de mentionner que les extensions mecaniques que nous 
venons de produire, en prenant comme exemple la forme standard de realisation de 
machines a pistons, s'appliquent automatiquement a toutes les autres formes de 
machines motrices a piston. En d'autre termes, Ton pourra difFerentier plusieurs 
types de machines a pistons orbital non seulement selon leur type de ligature 
utilisee , par bielle libre, par coulisse, par bielle flexible , et ainsi du suite , mais 
aller plus loin dans les precisions , lorsque celles-ci seront realisees par induction 
mecanique en precisant le type d^induction mecanique utilisee. En effet, il faut 
necessairement deduire que I'on vient d'^tablir que Ton pouvait realiser les 
moteurs orbital en leur retranchant les bielle de seize nouvelles fa9on mecano- 
inductives deja repertorie. L'on pourra par exemple realiser les moteurs orbitaux 
par ligature mecanico inductive, dite par mono induction retromecanique, ou 
encore par ligature mecanico-inductive par engrenage cerceau, par induction 
mecanico-inductive par engrenage intermediaire et ainsi de suite. 

Ces possibilites demeureront de plus realisables, pour les machines, que les pistons 
en soient verticalement, obliquement ou horizontalement disposes. 

De la meme maniere Ton pourra realiser les moteurs a cylindres rotor avec pour 
chaque piston une action de ces genres. 

L' ensemble de ces methodes pourra aussi etre etendu aux machines differentielles, 
dans la mesure ou Ton realise Taction rectiligne horizontale de commandement des 
pales. C'est pourquoi Ton ajoute cette possibilite au present tableau, tableau qui 
donnera un eventail de variables de plus de trois cent possibilite de machines 
motrices* 
• 

L'ensemble de ces demidres precisions nous permet done d*61argir le tableau de 
I'ensemble des machines motrices, de telle mani^ de tenir compte de ces 
nouvelles variantes. Le nouveau tableau sera done le suivant. Comme 
precedemment, nous ajoutons un X aux machines qui sont deja d*usage public. 
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Les machines a pales : vers dcs formes idcales de cvlindres de machines 

Comine nous I'avons deja mentionne a plusieurs reprises, les machines post 
rotative, retrorotatives et rotatives sont des machines de base , que Ton peut 
obtenir , par mono induction ou par , poly induction , avec des engrenages simples , 
non modifies , ou avec les precedentes methodes . 

Les caracteristiques plus generales de ces figures sont a Tefifet que generalement, 
les figures post rotatives sont plus bombees, alors que les figures retrorotatives sont 
plus aigues. Les figures bi rotatives se situant en milieu de celles-ci L'on obtiendra 
une bonne image de ces figures en observant la course des points situee sur des 
engrenages planetaires montes post rotativement et retrorotativement dans une 
machine. (Fig. 39) 

Lors de leurs realisations sous forme de machine motrices de toute sortes, 
compresseurs, machines de captation, moteurs. Ton peut done constater que les 
formes plus obtuses des machines post rotatives permettent plus facilement, dans 
leurs cylindres, de construire la compression. Les formes varient de tres obtuses k 
peu obtuses selon que Ton place le point de course de fa9on plus rapprochee ou 
plus ^loignee du centre ou de la circonference de I'engrenage, plan^taire, dit 
d' induction. 

Quant aux machines retrorotatives. Ton est force de remarquer que le rapport de 
compression qu'elles construisent, en consequence directe de T aspect aigu de leur 
cylindre, est minimal. 

Pour ce qui a trait aux machins de type bi rotatif, telle les poly turbines, la 
compression est acceptable. 

A r oppose, comme nous Tavons deja montre, les rapports de couple sont de 
beaucoup plus interessants dans le machines retro rotative, puisque le systeme 
forme par le vilebrequin et sa pale se deconstruit beaucoiq) plus rapidement Cette 
deconstruction accrue est obtenue par le fait que la pale de deplace en sens inverse 
de celui du vilebrequin. Au contraire dans les machines de type post inductif, le 
coiq)le est assez faible, le systeme constitu6 du vilebrequin et de la pale se 
deconstruit plus difficilement, le vitebrequin se depla9ant dans le sens de la pale. 
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Quant aux machines de type birotatif, comme pour le cas de la compression , le 
couple etant a demi realise de maniere post et retro rotative , Ton est au niveau de 
celui-ci entre les deux capacite des premieres machines. Cependant, comme nous 
Tavons deja montre, la forme specifique de la structure palique, permettant de la 
soutenir en seulement deux points opposes, rend possible la realiser de la machine 
sans temps mort. Mais les causes de ce fait sont geometriques, et nous ne nous y 
etendrons pas plus longtemps, preferant pour le moment cemer Taspect mecanique. 

Suite a ces constatations, les prochains propos auront done pour objet de montrer 
que Ton peut, pour ces trois premiers types de machines proposer la realisation de 
celles-ci avec, pour chacune d'elles, des formes de cylindre redessinees, conigees 
pour ainsi dire, de telle maniere de realiser le taux de compression le plus optimal, 
ce qui permettra, conrnie on le verra, de corriger simultanement les defauts relati& 
au couple et par consequent de presenter des machines en lesquelles couple et 
compression seront parfaitement calibres. 

Principalement pour ces types de machines, les objectife a realiser seront, pour les 
machines post rotatives, de diminuer I'ampleur des arcs de cylindre formant leur 
phase compressive et offensive, alors qu'au contraire, pour les machines de type 
retro et bi rotative, il s'agira de d'augmenter le bombage des arcs de leurs 
cylind|res respectifs En plus simple, il s'agira de rendre les cylindres de machines 
post rotatives, plus retrorotatif, et rendre les cylindres des machines retro rotatives 
et rotatives, plus post rotatifs. C'est pourquoi nous parlerons de machines post 
rotative hybrides, machines retrorotatives hybride et machine bi rotative hybride, 

Dans les pages qui vont suivre. Ton montrera, pour toutes ces machines, comment 
les realiser, cette fois-ci avec des courbures et formes de cylindre ideales, qui 
rendent leur compression et leur coiq)le optimales. 

Pour ce faire nous montrerons quatre procedes de modification mecaniques 
appropries, dont T application aura pour resultat la correcte la realisation de formes 
de cylindres ideales. Relativement a ces formes ideales. Ton trouvera le detail de 
ces considerations dans les demandes precitees . Quant aux precedees des 
modification de formes , Ton en retrouvera aussi dan de notre demande de brevet 
titree Considerations geometriques de montages poly inductifs de machins post et 
retrorotatives . 

L'on peut repertorier les principaux procedees de modification de forme de 
cylindre de la fa9on suivante . II s'agit des precedes : 
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a) Par coulisse ( fig. 40) 

b) Parbiellelibre(fig.40) 

c) par centre actif, (Figl 41) 

d) par engrenage cerceau (Fig. 42) 

e) par addition geometrique, (Fig. 43) 

f) par etagement et juxtaposition ( centre , ou mouvement 
irregulier) (Fig. 44) 

g) par engrenages polycames ( fig.45). 



Nous montrerons par la suite, que Ton peut meme employer ces procedes en 
composition, permettant ainsi d*operer en un meme temps plusieurs niveaux de 
modifications et permettant ainsi de reaiiser des machines plus complexes, avec des , 
cylindres plus irreguliers tels des cylindres quasi rectangulaires, ces machines etant 
nommees par nous Metaturbines 

Probieme general 

Pour mieux comprendre les objectifs de la presente section, nous donnerons tout 
d'abord quelques eclaircissements relatifs au probieme g^n^ral pos6. Comme nous 
I'avons deja mentionne, les trois grandes classes de base de machines soufifrent 
toutes de defauts de geometric de forme de cylindre, realisant pour certaines des 
surplus de conq)ression, et pour d'autres, des manques de compression. 

Les trois exemples de bases sont clairs a ce sujet. Premierement, pour les moteurs a - 
geometric post rotative, dont le premier exemple est le moteur Wankle, mSme 
supportes par une structure r6tro m^anique ou bim^canique, le cylindre est trop 
bomb6 et trop large pour sa hauteur, ce qui entraine un exces de compression que 
Ton doit diminuer en retranchant de la matiere sur la pale, ( Fig. 39 a) ) 

Dans le cas des moteurs retrorotatifs, dont 1' exemple principal est le moteur 
triangulaires Boomerang, les solutions standards resultent en im fort couple, mais 
en revanche en un manque de compression. En ces cas, les parties compressives 
construiraient une meilleure compression si ceux-ci etaient plus bomb^s. ( Fig. 39 

b)) 

Quant aux poly turbines, contrairement aux moteurs de g6om^e Wankle, et 
similairement k celle des g^om^tries triangulaires, ces cylindres devraient §tre 

48 



bombee et elargis, tels que I'avons d'ailleurs mentionn6 a nos premieres demandes k 
ce sujet. 



Methodes de correction 



Methode par coulisse 

Comme pour les machines de premier degre, la premiere methode de correction est 
la coulisse. 

L'on pourra en eflfet utiliser la coulisse pour corriger une induction de premier 
degre, pour I'amener a un second degre, et ainsi corriger la courbure du cylindre. 
L'exemple le plus illustratif de cette procedure appliquee aux machines mecano- 
inductives, est celle du moteur triangulaire. 

Dans ce type de moteur, pour operer une correction de type a coulisse, il faudra 
monter de fa9on mon mductive et retrorotative le rotor qui servira d support de 
pale. Ce rotor sera des lors lui-meme planetaire et produira la meme action que la 
pale, dans ce type de moteur. (Fig.40 c) ) L'on «produira ce rotor avec une coulisse 
en laquelle l'on disposera la pale, de fa9on coulissante, les deux extremites de la 
pale ^tant soumises, au contact du cylindre, a Taction excentrique interne de celui- 
ci qui completera les actions mecaniques motivant 1' orientation et le 
positionnement de la pale. L'action coulissante de la pale dans le rotor, par rapport 
a son action absolue dans les versions de bas, permettra de bomber le cylindre dans 
ses cotes, et d'en diminuer les encoignures, ce qui augmentera le taux de 
compression. 

Methode par bielle libre 

Le rotor de la machine, par exemple post inductive, pourra, au lieu de soutenir 
directement la pale, la soutenir par le recours a des bielles libres. Les bielles 
devront etre raccord^es entre elle par des engrenages conservant leurs nqpports 
angulaires intacts. Cette methode ne nous semblaht pas fecilement utilisable, nous 
ne la commenterons pars plus abondamment ( Fig. 40 d) ) . 
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Par centre actif 

Une quatrieme methode de correction avantageuse des formes de machines sera 
dite par engrenage de support actif. Pour une meilleure comprehension de cette 
methode , nous utiliserons la machine post rotative de geometric Wankle , montee 
cependant a partir de notre methode de poly induction a deux soutient, et courses 
contraires., ainsi que la machine de base de type retrorotative , le moteur 
Boomerang triangulaire. 

Comme nous Tavons dej^ mentionne, les courses contraires des points situ6s sur les 
lignes des centres aux pointes et sur les liges ces des centres de cotes au centres, 
realise. Tune k Thorizontale, et I'autre a la verticale, des courses en double arc, 
realisables par des manetons ou excentriques montes rigidement a des engrenages 
dits d' induction couples a des engrenages de support. Le rapport de nombre d'arcs 
a realiser, force litteralement un certain rapport de grosseur des engrenages. Dans le 
cas present, un rapport de un sur deux est obligatoire, alors que dans les moteurs 
triangulaires m un rapport de un sur trois et un engrenages de support de type 
internes sont obligatoires. Conrmie on Ta deja montre anterieurement. Ton peut 
modifier T amplitude des arcs formes selon que I'on dispose le maneton de fa9on 
plus ou moins rapproche de la circonference de Tengrenage d' induction ou de son 
centre de rotation, tel que montre a la figure 41 b) . Mais 1' amplitude de ces 
corrections entraine des difBcultes, tels principalement les aspects top aigus des 
moments de changement directionnel se realisant entre la fin d'un arc et le debut 
d'un autre. II apparait done que Ton doive pouvoir modifier la largeur des cylindres 
sans necessairement en modifier la hauteur, et sans par consequent feire apparaitre 
ce genre de situation ©cheuse. 

Pour ce feire, il feut comprendre que les rapports des engrenages jouent 
directement sur les rapports de hauteur et de largeur des formes realises. 
Par consequent, pour modifier ces engrenages sans en modifier les rapports, il faut 
abolir lew position absolue dans la machine. En effet, si Ton suit un point situe 
directement sur la circonference de I'engrenage d' induction lors de sa rotation, la 
hauteur de la forme realisee sera de la moitie de celle de sa largeur. L'on peut 
cependant modifier a volonte ce rapport, a partir du moment ou Ton soustrait 
Taspect absolu et statique de Tengrenage de support et que Ton realise la machine 
avec I'aide, cette fois-ci , d'un engrenage de support actif. Dans le cas de la 
machine de geometric Wankle par exemple, si Ton utilise un engrenage de support 
de deux fois plus gros de sa grosseur initiale, il est certain que Ton modifiera les 
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rapport largeur et hauteur de la forme realise en diminuant la largeur de la machine 
par rapport a sa hauteur. Mais, comme cet engrenage est trop gros. II faudra lui 
imprimer une action post rotative pour annuler cet effet. Cela pourra etre produit 
par une petite semi transmission post rotative, telle que commentee anterieurement. 

Dans le cas des machines retro rotatives et hi rotative, il faudra realiser T effet 
contraire, a savoir grossir le cylindre en bombage. Dans le cas des moteurs 
triangulaires par exemple, il faudra au contraire choisir de Tengrenage d*induction 
plus gros. De telle maniere que les rapports d'arc ne soient par modifies, il faudra 
par consequent cette fois-ci imprimer a Tengrenage de support une action retro 
rotative, aussi par petite semi- transmission, 

II est a noter que Ton pourra modifier les memes figures par des rapports contraires 
des engrenages, par exemple au contraire en augmentant les grosseurs des 
engrenages d' induction dans les geometries Wankle (Fig. 41 d) En ce as , il 
faudra retroactiver T engrenage de support . Au contraire, si Ton rapetisse les 
engrenages d' inductions d ans les machines de type retrorotatifs (Fig. 41 c), il 
faudra post activer les engrenages de support. L'on notera que Ton peu aussi agir 
de la fafon contraire et obtenir d'autres formes de cylindre , possedant d'autres 
de&uts et qualites. 

C'est pourquoi nous preciserons ces types de machines conmie etant par exemple 
post inductive a engrenage de support post actif, ou retroactif. 

De petites semi transmission pourront assez facilement executer le travail de post 
activation ou retro activation des engrenages de support. II faudra niettre en rapport 
ces engrenages avec le vilebrequin de telle maniere d'en obtenir le resulta 
escompte. II s'agira en effet de gamir Taxe du vilebrequin et 1- axe de Tengrenage 
de siqpport d'engrenage de semi transmission, reunis entre eux par un tiers 
engrenage, mont6 rotativement dams la machine, et qui sert soit d'engrenage 
accelerateur, soit inverseur. 

Methode par engrenage cerceau, intermediaire et engrenage cerceau intermediaire 

Lors de T exposition de ces methodes, nous avons suppose que les longueurs des 
engrenages cerceau, intermediaire, ou cerceau intermediaires etaient standard. 

La presente section a simplement pour effet de commenter Tidee que les grosseurs 
de ces engrenages sont tres variables, et quelles qu'elles soient , elles auront 
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toujours les m6mes rapports d'incidences des engrenages de engrenages de si^port 
versus les engrenages d*induction. En d'autres termes , une mSme rotation donn^e 
du vilebrequin pour un meme engrenage de siq)port , aura toujours un efFet de recul 
du mSme nombre de dents de 1' engrenage cerceau , ou interm^diaire , ou cerceau 
intermediaire , quelque soit sa grosseur , et , secondement , ce dernier engrenage 
aura toujours le meme efFet retrorotatif sur I'engrenage d' induction , quelle que soit 
sa grosseur. (Fig. 42 ) 

II ressort de cette affirmation que Ton pent varier la grosseur de T engrenage 
cerceau, ou intermediaire, ou cerceau intermediaire, sans varier les rapports de 
rotation de T engrenage plan6taire d* induction et par consequent de la pale qui lui 
est rattachee. En d*autres termes Ton peut modifier les rapports de distance entre 
les engrenages sans changer les rapports de revolution de ces engrenages. 

L'on pourra done modifier la geometric des figures. Par exemple. Ton pourra 
reduire la forme laterale des machines post rotatives, ou encore augmenter celle-ci, 
dans les machines post rotatives. 

Par addition giometrique 

La methode par addition gdometrique sera certes fort usitee. En fait , d'un point de 
vue geometrique Ton peut montrer qu'une addition d'un droite d'un longueur 
donnee a ime piece toumant de fagon retro planetaire produit exactement la meme 
course que celle realisee par des mecaniques bi inductives. En fait Ton voit qu'en 
additioimant une droite a un systeftie retrorotatif, la forme realisee, d'abord 
retrorotativement passe progressivement a sa forme limite, puis, en y ajoutant une 
droite, devient bi rotative, ^ig. 43) 

Le cas le plus illustre est celui realise par un planetaire monte de fe^on retrorotative 
dans un engrenage, done de type interne, de deux fois sa grosseur. La forme creee, 
lorsque le maneton est situe entre le centre de cet engrenage et sa circonference est 
de type retrorotative, Lorsque le maneton est situe, a sa limite, sur la circonference. 
Ton realise, tel que deja montre, une droite alternative. Maintenant, si Ton ajoute k 
ce systeme, une droite, representee par une bielle de geometric, Ton passe dans le 
champ des formes birotatives, dont I'ellipse est Tune des figures principales. 

La forme obtenue est done equivalente a celle que Ton aurait obtenu par une bi 
structure mecanique et est done par consequent bimecanique. 
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L' addition geometrique a done peraiis la correction necessaire a faire changer la 
machine de categoric et de niveau de machine. 

L'on notera que la bielle de geometric pourra par la suite, comme on le montrera 
plus en detail plus loin, pourra etre appliquee a toutes les methodes du corpus 
mecanique expose aux presente, et realiser les meme r^sultats que ceux qu nous 
venons de montrer, ce qui permettra de realiser plusieurs moyens adequats de 
soutient de poly turbines. 

Methode par combinaison de methodes en juxtaposition et en etagement 

Une autre fa9on de modifier adequatement la course des pales sera celle dite par la 
methode de combinaison des methodes. 

Les meilleures fa9ons de se faire xme idee exacte de cette methode seront de bien 
comprendre que Ton peut corriger la couse de la pale en produisant une correction 
qui alterera la premiere forme obtenue, dite forme de premier degre. (Fig. 44 a ) 

L'on peut, d'lme autre maniere penser les choses differemment. En effet, jusqu'a 
present, dans toutes les machines etudiees, nous avons suppose une course de 
centre de pale, c'estra-dire une course positioimelle circulaire. 

Dans la presente methode, nous traitons de fa9on diflferentiee les aspect positionne ; 
et orientationnel de la pale. Nous supposons cependant qu' »il existe une certaine 
correlation entre ceux-ci. En effet, nous supposons que des changements apportes a 
la course positionnelle de la pale auront une inciderice sur la course de ses 
extremites, et par consequent sur la forme de cylindre realisee par celle-ci, lors de 
sa double rotation, positioimelle et orientationnelle. 

L*on induira done au centre de la pale un mouvement non circulaire, tout en 
continuant de mecanise son orientation de telle maniere que iors de sa nouvelle 
course positionnelle, sa course orientationnelle ne soit pas changee. 

L'on produira done la machine avee toujours, des inductions mecaniques 
specifiques des aspects positionnels et orientationnels. Les deux machines les plus 
conmiimes, soit les moteurs triangulaires Boomerang, et le moteur a geometric 
Wankle nous serviront d'exemples.. 
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Dans le premier, Von visera a remplacer la course circulaire du centre de la pale par 
xme course en trefle, chacune des petales de ce trefle s'approchant des cotes. L'on 
produira done une mecanique mono inductive retrorotative, gouvemant 
Texcentrique sur lequel sera dispose la pale. Par ailleurs, comme Ton entend garder 
a la pale une retrorotation similaire a celle de la machine originate, on I'activera, 
aussi par une mono induction, cette fois-ci etagee, qui en assurera la gouveme 
orientationnelle. La figure rotative realisee par la pale sera done une combinaison 
de ces deux figure, et par consequent, a travers sa retro rotation, elle ira 
profondement dans chaque cote, realisant ainsi de fort taux de compression. (Fig. 
45) 

L'exemple e la machine de type a geometric Wankle sera semblable, par sa 
mecanique et tout a fait different, pour ses resultats. Conrnie nous Tavons deja 
montre, ce type de machine souffre a la fois de surcompression, occasionne par ses 
trop excessifs bombages des parties laterales du cylindre et de son manque de 
compression. 

Une modification par combinaison etagee de methode corrigera a la fois ces deux 
problemes, 

Comme precedemment. Ton abandonnera Tidee de r^aliser une course positionnel 
de pale circulaire. Dans le cas present. Ton realisera une course de centre de pale 
qui aura pour objet de reduire les parties laterales du mouvement de celle-ci. L'on 
produira done une course de centre de pale qui moins large que haute, done 
elliptique et verticale. Pour ce faire Ton utilisera une structure similaires a celle 
deja montree pour la le soutient par addition de bielle de geometric de poly turbine. 
L'on utilisera done une structure mono inductive retrorotative avec addition de 
bielle de geometric, ici sous la forme d'lm excentrique. Get excentrique realisera 
done une course elliptique, et recevra la pale. Une seconde structure mono 
inductive, cette fois-ci etagee, couplera la pale, par son engrenage d'induction, a 
Tengrenage de support, dispose a la hauteur du maneton au. vilebrequin, ce qui 
permettra de realiser un mouvement de la pale similaire au mouvement original 
orientationnellement, en depit des modifications apportees a sa course 
positionnelle. 

En observant la mecanique. Ton realisera qu'en plus d'avoir annule la 
surcompression de la machine. Ton en a fortement augmente le couple descendant, 
puisque le double vilebrequin reverse qui soutient la pale a non seulement ime 
longueur totale appreciable, mais aussi agit en levier 
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Particularisatiom et generalisations de la methode par combinaison 

II est tout d'abord important de mentionner que les controles des parties 
positionnelles des excentriques et orientatipnnelles des pales peuvent etre faits tout 
autant a partir de mecaniques retro rotatives que post rotatives, dependamment de 
la figure et de la correction choisie 

II est aussi important de souligner que les pales, pourront tout aussi bien etre muni 
d'engrenage d' induction de type exteme que de type interne. 
En ce dernier cas, si elles pourront activees par un engrenage de support de type 
exteme dispose rigidement sur le vilebrequin a la hauteur de sont manetons^ ou 
encore par un engrenage, dit engrenage de lien, (Fig. 47 ) qui lui-mSme sera 
montee rotativement sur le manchon du vilebrequin . 

L'on notera , ce qxii est des plus important , que l,on doit au surplus enoncer ici une 
regie generale de combinaison non seulement des mono inductions entre elle , de 
fa9on juxtaposes ou etagees, mais de toutes les inductions formant le corpus de 
methode inductives dormees jusqu«'aux pr^sentes. En effet , Von doit considerer 
comme un regie importante que toute methode peut etre combinee avec une autre , 
de fagon juxtapose ou etagee , pour effectuer le controle positionnel et 
orientationnel des pales et de meme couple par un quelconque induction, par 
exemple par mono induction, par engrenage cerceau, au cote de la machine. ( 
Fig.48) ) Ton pourra par exemple combiner une induction de controle positionnel 
par engrenage cerceau a une induction de controle orientationnel par mono 
induction. ( Fig.48 a ) V6n pourra encore combiner une methode de controle 
• positionnel par mono induction et a une methode de controle orientationnel de type 
poly inductif (Fig. 48 b ) Bien qu'il soit impossible , dans le cadre des presentes de 
commenter exhaustivement toutes les combinaisonss possible. Ton pourra r6f6rer a 
des figures siq)plementaires que mous deposons en annexe pour plusieurs exemples 
siq)pl^mentaires. 

Un dernier cas de figure en ces matieres est celui du cas en lequel la pale sera muni 
d'un engrenage d'induction de type exteme et sera reliee directement a un 
engrenage de support dans le cote du moteur. 

E ce dernier cas, il faudra realiser soit un engrenage d' induction de pale, soit un 
engrenage e support de la machine qui sera irregulier, de telle maniere que les 
engrenages de siq)port et d'induction demeurent couples Tun a Tautre en tout point 
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de la rotation, en depit de rirregularite du deplacement de cet engrenage 
d'induction issu de sa course excentrique. 

L'on appellera ces engrenage irregulier, engrenages excentriques et engrenage 
polycames. (Fig. 49 ) 

Le dernier type de correction sera dit par engrenages polycames (Fig.50) 
En ce dernier type de correction, la course centrale de la pale demeure circulaire, 
mais les vitesses orientationnelles de retrorotation de celle-ci sont affectees 
alternativement accelerativement et decelerativement par 1' utilisation de couplage 
sp6cifiques d' engrenage excentriques et /ou polycames , pour lesqi^ls nous des k 
present donnerons de plus amples explications. 



Engrenages, excentriques et poly cames. 

L'on trouvera dans nos demandes de brevet precitees le detail de la presente 
section, qui ne presente que les principales caracteristiques des engrenages 
excentriques et polycames appliqiiees aux machines motrices. 

Comme on vient de le montrer, l'on peut coupler un engrenage de forme 
irr^guliere k un engrenage de forme reguliere si le deplacement de Tun des deux 
engrenages est lui-meme irregulier. (Fig. 49,5 1 a)) 

L'on peut aussi monter sur rotativement sur des axes fixes en les couplant deux 
engrenages de forme irreguliere simple, ou encore de centre de rotation 
excentrique, de telle manidre qu'il demeurent toujours coiq)16s, Pour ce feire. Ton 
couple ces dits engrenages excentriques de telle manidre que les positions debout et 
couches de Pun soient alternativement cpmpl^mentaire des position couchees et 
debout de I'autre. (Fig. 51 a ) 

L'on peut, par la suite modifier le rapport de toumage de ces engrenages en en 
conservant un qui demeurera dit excentrique, et en en produisant im second, dont 
le centre de rotation sera bien centre , mais dont la forme sera irreguliere , elle aussi 
de telle maniere de posseder plus d'une partie debout et couchee , ces parties 
debout et couchees etant alternativement couplees aux parties complementaires 
couchees et debout de ces engrenages excentriques .(51b) L'on dira ces 
engrenages ayant plusieurs parties couchees et parties debout polycames. . 
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L'on peut, par la suite, rendre les rapports de ces engrenages encore plus complexes 
en combinant deux engrenages dits polycames. Finalement Ton peut, de meme 
r^aliser ces demiers engrenages sous d'autres types, tels des engrenages internes , a 
cremaill^re . 

De meme que Ton peut les assembler sous d'autres formules que sur des axes fixes 
, dont par exemple ici sous formes de planetaires, ou encore sous forme 
d' engrenages d' induction et d'engrenage se support . ( Fig 51 a,b,c,d) 



Regies d'application en motorologie des engrenages excentriques et polycames 

Les trois regies suivantes peuvent 6tre mises de I'avant, relativement a 
I'utilisation de tels types d'engrenages dans les machines motrices 

- Regie de Tequidistance des centres de rotation du 
centre de la machine 

- Regie d'^quidistance et de parrall^lismes des centres des 
engrenages excentriques 

- Rdgle de generalisation : exemple les polycames semi 
transmissitf , par cerceau, par poly induction 



La premiere regie peut etre interpretee de la fa9on suivante ; lorsqu'un engrenage 
polycame est couple de £i9on planetaire k un second engrenage polycam^ , le 
centre de rotation de I'engrenage polycam^ planetaire k un course par&itement 
circulaire en d^pit de rirr6gularit6 des engrenages. La vitesse de rotation de 
Tengrenage planetaire est cependant affect6e, en ce qu'elle subit altemativement 
des acceleration et deceleration. C'est pourquoi Ton donnera aussi k ces engrenages 
le nom d'engrenages acceieratife. (Fig.52) 

Cette regie permettra de realiser des machine retro rotatives et post rotatives , dont 
les figures de cylindre seront modifiees par 1' acceleration et la deceleration des 
pales auxquelles sont rattaches les engrenages , qui deviendront des lors des 
engrenages de si^port et d' induction poly cames. 
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Dans les machines retrorotatives coirane dans les machines post inductives. Ton 
obtiendra d'excellent resultat ors d'application de tels engrenages, ces r^sultats 
etant sunilaires a ceux des autres modifications d^ja enoncees. Au surplus Ton 
amoindrira le temps mort des machines post inductives et augmentera leur couple. 
(fig.53) Bien entendu, toutes les figures a n cotes de machines post, retro ou bi 
mecaniques pourront etre afFectees de la meme maniere. 

Cette premiere regie trouvera aussi des applications dans les semi turbines 
differentielles.(Fig.54) Dans celles-ci, lorsque montes avec des engrenages 
conventionnels, il faut en efFet efFectuer une correction ligaturale, par coulisse ou 
autre moyen de la pale ^ Texcentrique du vilebrequin. Avec Tutilisation 
d'engrenage excentriques et polycam^s , cette r^^e permet de constater que la 
distance du point de rotation de les engrenages excentriques est toujours 6gale du 
centre. L'on pourra done relier les pales a ce point qui bien que toummit 
parfeitement circulairement, produira les decelerations et acceleration 
necessaires aux eloignements et rapprochement et eloignement des pales formant 
les compression et depressions des gaz. 

La seconde regie qui edicte 1' equidistance des centres des engrenages excentriques 
planetaires aux surfaces de engrenages de support montre que la forme realis^e 
par la course des centres des engrenages planetaires est une forme parallele de celle 
des engrenages de siq)port. (Fig.5 a) 

La troisieme regie sous entend de plus qu'un meme point situe sur des engrenages 
planetaire est toujours equidistant d*un meme point sur un engrenage sur un autre 
engrenage planetaire (Fig.55 b) . 

Une troisieme regie decoule directement des deux premieres, qui est celle que 
Tusage d' engrenages polycame peut 6tre r^alis6 dans toute m^thode du corpus d^j^ 
comment6e , en remplacement des engrenages standard s'y trouvant , et a pour effet 
de modifier la vitesses des parties la formes des cylindres , et /ou niveau des 
machine. 

Cette regie permet done de supporter des pales de machines complexes de 
deuxieme et de troisieme degre, telles les poly tvirbines ou encore les metaturbines 
de produire une action polycame de pales de machines de premier degr^s soutenues 
par m^thode poly inductive.( Fig.56 ) L'on pourra done, en efifet r6aliser de fa9on 
polycamee non seulement, comme nous venons de le voir, les machines mono 
inductives, ou encore les machines par poly induction , mais aussi les machines 
soutenues par semi transmission, par engrenage cerceau , par engrenages 
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intennediaire , par engrenage talon et ainsi de suite. L*on parlera alors par exemple 
de machines post rotative par semi transmission polycamee, de machine 
retrorotatives, par engrenage cerceau polycame et ainsi de suite. 



Regie de generalisation 

L'on doit en dernier lieu mentionner que les engrenages polycames peuvent etre 
employes en remplacement de tout engrenage participant du corpus mecanique plus 
haut mentionne pour y produire des modification de forme des parties 
compressives, ou de dynamiques des parties motrices. 

L*on pourra par exemple produire les mecaniques a semi transmission avec des 
engrenages d'induction et de support excentrique et ou polycames. L'on pouira agir 
de la m6me fa9on par exemple avec les methodes a engrenage cerceau, ou encore k 
engrenage intermediaires. 
(Fig. 57 a,b,c,) 

Comprehension geom^trique des methodes de modification de course et de 
dynamiques des parties compressives et de formes de cylindre obtenues 



Dansa les pages precedentes nous avons montre comment modifier les machines de 
telle maniere d'en ameliorer et d'en equilibrer les qualit^s 

De fait, nous en avons am^liore les qualites en modifiant Jes formes des ces 
machines de telle maniere de donner aux machines post rotatives ime tonalit6 
retrorotative et inversement, de telle maniere a donner aux machines retrorotatives, 
une tonalite post rotative. 

L'on pent en d^duire que si Ton place sur une meme ligne les machines 
retrorotatives et post rotatives, les machines ideales, dont la compression est le 
couple seront optimaux, se situeront entre le machines bi rotative et post rotatives. 
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Conclusion et recapitxilation des methodes de correction et de production de 

cylindres ideals. 

Les demiers commentaires peuvent etre synthetises de la fa9on suivante. Toute 
figure de machine pent etre corrigee ou realisee en produisant un controle different 
de la course du positionnement central de la pale et de son orientation. 

Les techniques peuvent tout d'abord viser a conserver un mouvement central 
regulier, mais a produire des variations acceleratives -deceleratives du mouvement 
orientationel de la pale. C'est ce qui se passe avec Tapplication d'engrenages 
excentriques et polycames, que ces machines soient produites en mono induction, 
en poly induction, en semi transmission, ou encore par tout autre methode 
appartenant au corpus de methodes deja commente. D'une autre maniere Ton 
pourra modifier la course positionnelle de la pale, ce qui entrainera , par divers 
mecanisme ligaturaux combines, un mouvement de global de pale corrige selon les 
parametres de calibrage exiges. 

Les techniques de controle peuvent etre realisees de diverses manieres selon que les 
engrenages de support et de pale sont internes ou extemes et selon que les 
engrenages de support de pale seront fixes ou eux-m§mes actifs, etant alors des 
engrenages de lien.. 

L'on doit aussi differencier les manieres selon que T engrenages de pale est coiq)le 
a un engrenage de support situe sur le vilebrequin, a un engrenage de support situe 
sur le cote de la machine. 

En ce second cas, il devra etre utilise, comme nous I'avonS montre un nouveau 
genre d' engrenage que nous avons nomme engrange excentrique ou polycame, cet 
engrenage devant etre utilise ici soit sur la pale , comme engrenage d'induction 
d'orientation , soit sur le flanc de la machine , comme engrenage de s\q)port poly 
came (Fig. 48) 

II faut noter, en dernier lieu que Ton pourra realiser a partir du couplage des deux 
engrenages irreguliers , T excentrique ou polycame , im type de correction 
permettant de realiser des objectifs similaires aux precedents. 

II faut demierement mentionner que, puisque les corrections des cylindres ne 
peuvent etre realisees que par des corrections mecaniques , et que , comme on Ta 
vu , les corrections des cylindres entrainent dans chaque machine , des ajouts de 
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qualites des machines complementaires , ces ajouts sont aussi notable au niveau 
mecanique. 

L'on peut a ce sujet donner les deux exemples suivants. Tout d,abor , la realisation 
polycamee des moteurs de type Wankle, non seulement reduit-elle Tampleur du 
cylindre, mais augmente-t-elle la puissance du couple de la machine , en accelerant 
la pale au moment opportim. (Fig. 49) 

Un deuxieme exemple, toujours applique a la machine de geometric post rotative 
Wankle consiste a montrer que lorsque la forme du cylindre est corrigee en en 
reduisant la largeur, par course ovale de 1' aspect positionnel de la course de la pale. 
Ton augmente, par Taddition des vilebrequin, un dirige vers Texterieur et Tautre, 
soustractif g6om6triquement vers rint^rieur, le couple de la machine. (Fig.45) 

L'on peut a present constniire un tableau encore plus complet de I'eventail des 
variations de la machine motrice mere. Pour ce faire. Ton ajoutera aux precedents 
tableaux les modes de correction realises sur les machines et si ce mode est par 
juxtaposition et combinaison de methodes, l'on precisera les methodes participant 
a cette combinaison en etagement ou en juxtaposition. 

Generalisation des methodes de soutient des poly turbines 

Nous avons deja montre, a la figure 38 de la presente divulgation que l'on pouvait 
generaliser les methodes de realisation des machines a bielles rectilignes, en 
montrant que l'on pouvait utiliser , pour les produire en controlant totalement 
I'aspect positionnel du deplacement du piston toutes les m6camques , en.unissant k 
leur engrenage d' induction un excentrique ou ime bielle d' induction directement 
reliee au piston.Par ailleurs , nous avons montr^ , lors de nos demiers 
commentaires relatifs aux corrections des courses de pales de machines que Ton 
pouvait produire les poly turbines non seulement de fa9on bi rotative, mais aussi 
de fa9on mono rotative , corrigee d'une bielle de geometric de tel maniere de lui 
conferer une course birotative.( Fig. 43) 

Comme nous 1' avons deja mentionne, les figures corrigees de premier degre 
peuvent toujours etre produites par des combinaisons de m^thode, et il faut bien 
preciser que les figures de second degre peuvent tout autant I'etre. Cette assertion 
permet de verifier plus de quatre cent methodes de soutient ad^quat des poly 
turbines, issues du corpus mecanique foumi aux presentes .11 faut aussi preciser 
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que, la methode de correction par addition de bielle de geometrie est non seulement 
simple de realisation mais, aussi pour les polyturbines comme pour les machines a 
bielles rectilignes generalisables a toutes les methodes. ( fig. 58 ) L'on pourra done, 
a toute methode comprise au corpus mecanique des presente, additionner une bielle 
de geometrie suffisamment longue pour faire passe la forme de celle de 
r^trorotative a celle de birotative, et par la realiser la poly turbine desiree. L'on 
pourra done non seulement realiser les polyturbines par mono induction 
additionnee de bielle de geometrie, mais aussi par engrenage cerceau , additionne 
de bielle de geometrie, par semi transmission additionnee de bielle de geometrie, 
■ par engrenage intermediaire , additionnee de bielle de geometrie , et ainsi de suite. 

• 

Generalisation des acquis aux machines k cvlindre rotor. 

Les prochains propos montrerons que lorsque les machines a cylindre rotor sont 
construites avec ime mecanique d' activation des pistons active, ces machines ont 
une structure mecanique identique a celle des poly turbine et par consequent , 
toutes les methodes de soutient que nous venons de generaliser pour ces demieres 
s'appliqueront automatiquement pour celles-ci , ce qui prouvera , hors de tout doute 
, leur appartenance.a la regie generate de definition de toute machine motrice 
erioncee aux presentes. 

En effet , si l'on suit attentivement le deplacement d'un piston se depla9ant 
altemativement a raison de deux fois par tour du cylindre rotor. Ton verra qu'il 
realise exactement une ellipse similaire a celle des pointes de pals des poly 
turbines. S'il se deplace trois fois par tour, son deplacement sera aussi equivalent a 
celui du deplacement des pales d'line poly turbine a trois cot6. ( Fig. 59 c , d) L'pn 
eut par consequent deduuc que toutes les methode de soutient de premier degrd, 
corrigees par I'une des methodes plus avant exposes seront adequate pour soutenir 
les pistons de telles machines, en parfaite conformite avec le mouvement circulaire 
du cylindre rotor. L'on pourra aussi deduire que parmi les methodes les plus 
simples de realisation. Ton pourra utiliser toute methode de soutient comprise au 
corpus des methode plus avant expose, et y ajouter des bielles de geometrie. L'on 
pourra ainsi produire la machine par mono induction additionne de bielle de 
geometrie, par engrenage cerceau, additionne de bielles de geometrie, par 
engrenages intermediaires additiormees de bielles de g^om^trie et ainsi de suite, 
(fig. 61) Les tableaux precedents pourront done €tre mis ^ jour par le tableau qui 
suit : 
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Degres et niveanx des machines 

Le prochain commentaire aura pour but montrer un autre aspect resultant des 
corrections g^metriques efFectuees, qui consiste a montrer que I'onpeut 
determiner , a partir d'une comprehension des ces corrections , une determination 
des degre de machines , selon le nombre de modifications effectuees, 

Bien que nous prendrons a titre d'exemple les moteurs de geometrie Wankle., 
Boomerang, et polyturbines, ces" regies s'appliqueront, comme on le verra par la 
suite, a toutes les machines post et retro mecaniques abordees dans les presentes. 

Uon sait que Ton peut, de fa9on plan6taire, ( Fig.39) realiser la course de la pointe 
de la pale . L'on imagine cette structure trop bombee. L'on imagine done, la 
course d*une dent de Tengrenage, comme centre d'une circonference retrorotative. 
L'on verra que la creation de cette circonference subsidiaire ou secondaire produit 
une courbure resultante contraire a la premiere, corrigeant celle-ci. L'on peut 
maintenant supposer que la course obtenue serve elle-meme a la creation d'une 
troisieme circonference, secondaire, a un degre superieur, et cette fois-ci post 
rotative. Dans la mesure ou cette demiere circonference est plus encore plus petiote 
que les precedentes, l'on assistera a une correction de la figure, la faisant passer a 
une forme cette fois-ci plus irreguliere, par exemple quasi rectangulaire. 

L'on peut imaginer maintenant que les courses ne sont pas synchronisees , ce qui 
aijoutera k la complexite de la figure obtenue , que I'On nommera/igiire resultante. 

L'on peut maintenant pretendre que la methode par etagement et juxtaposition d6j^ 
montree peut realiser ces courbures, 

Regie de I'equivalence des procedures de modification des figures. 

II est important de noter ici que les autres methodes de modification des figures 

arrivent aux memes resultats. 

Par exemple, 1' addition d'lme bielle de geometrie a un structure retrorotative realise 
une tres adequate soutient des machines de type poly turbine, et remplace 
efficacement les soutient par double vilebrequin birotatife que nous avons d&]k 
montre. (Fig.. 43 ) 
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D'une autre maniere, le soutient poly cane en mono induction est equivalent, et 
peut lui-meme €tre utilise en remplacement soit le double soutient, soit Taddition 
g^ometrique . ( Fig. 49 ) 

La composition de ces methodes permet evidemment de fabriquer des machines qui 
necessiterait deux niveaux de poly induction etagees, Dans des machines telles 
par exemple de poly turbine., mas cette fois ci avec un seul niveau poly inductif de 
soutient , modifie par addition ou polycamation. (Fig. 58 a,b ) Cette composition de 
methode remplacera meme des machines dont la forme du cylindre peut requerir 
trois niveaux de poly induction etage, telles par exemple les metaturbines, entendue 
comme machines a cylindres irreguliers, tels les cylindres quasi rectangulaires. 
L*on pouira en efifet r^alisier celle-ci avec un seul niveau de poly induction, ajoutant 
par la suite une polycamation des engrenages, de m§me que simultanement, une 
addition geometrique. 
(Fig. 58 c) 

Dans les precedents propos, nous avons montre, en tout premier lieu, les 
principaux types de machines, a savoir, le> machines post, retro et bi rotatives. 
Dans un deuxieme temps, nous avons montre qu'il existant deux grandes classes de 
m^caniques de soutient pour ces types de machines selon qu'elle derivaient de 
I'observation de la conduite des pieces maitresses par un observateur exterieur, ou, 
selon que Ton procedait a I'observation par un observateur interieur, c'est-a-dire 
Plus precisement situe sur le vilebrequin, ou sur la pale elle-meme. 
Dans la troisieme partie de notre propos, nous avons montre que Ton pouvait 
ensuite, non seulement pour des questions de point d'observation, mais pour des 
raison de modification des formesVproduire des machines qui ne seraient qu'a 
proeminence post rotative, ou a proeminence retrorotatives, puisque chacune d*elle, 
de par sa g^m6trie comporterait aussi tme souche contraire. Dans la quatrieme 
partie de notre propos, nous nous sommes efforc6 de monbrer, comment par la 
suite, realiser ces figures hybrides, siinplement pro6minentes. 

Regie d'interchangeabilite des mecaniques ( fireres. . parents enfanta) 

II est important avant d'aller plus loin dans la presente de preciser que nous 
distinguons les formes geometriques dites post rotatives, r^tro rotative et rotatives, 
des mecaniques post rotative, retrorotatives et bi rotatives. En effet. Ton doit 
constater que dans leur forme initiale. Ton peut cr^er un mecanique une forme 
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retrorotatives avec un mecanique de type r^trorotatives, et de meme im fonne post 
rotative avec une mecanique post rotative. II feut done ajouter, que les modification 
presentees pr^cedemment permettent de rendre plus ind^pendantes les types de 
m^caniques, lorsque r6alis6es de second degr6, des figures. En effet , Ton pourra a 
partir de ces modifications realise des figures post rotatives a partir de mecaniques 
retro rotatives modifiees et inversement , realiser des figures retrorotatives a partie 
de mecaniques post rotative modifiees. II va de soir que les deux types de 
mecaniques modifiees pourront realise les figures bi mecaniques, pour laquelle Ton 
a produit un mecanique retro rotative polycame et ensuite une mecanique post 
rotative polycame. Generalement cependant, pour passer h d'une mecanique post 
rotative k une mecanique bi rotative, il feudra une correction et a une mecanique 
retrorotatives, deux corrections et inversement. 

Les corrections sont done utilisables pour augmenter la complexity du cylindre, et 
par consequent obtenir des poly turbines, metaturbines, mais aussi pour obtenir une 
geometric opposee a la structxire mecanique. 

Lois d'etagement et de deeres de machines 

L'on trouvera des precisions relatives aux prochains propos dans notre demande de 
brevet titree Guidages combinatoires et synthase ses niveaux de guidage . 

Les machines de premier degre. 

L'on appelle les machines de premier degre des machines qui pourront etre 
produites avec des techniques par mono induction et poly induction mono et poly 
inductives de base, non etagees , non additionn^es geom^triquement , non 
excentricisees ou polycam6es. Les machines de premier degr6 sont done les 
machines post et r^tro rotatives de base non modifiees telles les moteurs de 
geometric Wankle et sous-jacentes a n cotes, dont les pales sont motives par les 
methodes du corpus de la presente divulgation. 

Les machines de second deg^e 

L'on peut distinguer deux types de machines de second degr^s. 

L'on appelle tout d'abord des machines de second degr^ des machines de type bi 
rotatives de base, telles par exemples les poly turbines, ou encore les machines k 
cylindres rotor avec course de pistons sinusoTdale. 
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Ensuite, Ton pourra aussi classer comme de machines de second degre les 
machines mono rotatives de base auxquelles I'on aura produit ime modification 
con^ctrice, par Tun des proc6d6s pr6c6demment d^montr^s, c'est-a-dire par 
addition geometrique, par polycamation, par etagement de mecanisation, et autres 
formes de ligaturation telle par coulisse et ainsi de suite. 

Les machines de second degre sont done, en resume : 

a) Des machines dont la course des pieces et/ou la forme du cylindre est bi 
rotative de fa9on naturelle . 

b) Des machines post rotatives ou retrorotatives de premier degr6, ayant subi un 
degr6 d'alteration 

Les machines de troisieme degre 

Comme precedemment Ton peut classifier les machines de troisieme degre selon 
qu'elles le sont de fa9on naturelle, de par la courbure naturelle m6me de leur 
cylindre, ou encore selon qu'il s'agit de machines de degr^s inf^rieurs ayant subit 
des alterations. 

L'on appelle les machines de type metaturbines, dont les cylindres irregulier, quasi 
rectangulaires des machines de troisieme degre. De meme, les machines a cylindre 
rotor de type Slinky, ainsi que les machines a cylindre rotor, de type a pistons 
peripheriques , que nous commenterons plus loin dans le present expose , peuvent 
etre considerees comme des machines de troisieme degre. Finalement, les machines 
a Cylindre Ballon, que nous commenterons aussi plus loin dans le present expose, 
peuvent aussi 6tre considerees comme ^tant des machines de troisieme degr^s. 
Demi^rement, les machines k pistons conventionnels, lorsque en ceux-ci, les 
aspects positionnel et orientatioimel des pistons sont simultan6ment controls, sont 
des machines de troisieme degre. 

Ces machines sont toutes dites de troisieme degre pour la raison suivante que la 
forme naturelle de leur cylindre ou encore de la course de leur partie compressives, 
necessitent toujours trois niveaux d' induction mecanique pour en realiser les 
methodes de soutienL A la limite, si Ton procedait par mono induction. Ton devrait 
Stager trois niveaux d' induction pour r^liser ces machines. 
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L' on doit amsi consid6Ter comm^ machines de troisieme degre des machine de 
second degre ayant subi deux alterations en composition^ telle par exemple un 
alteration geometrique et une alteration polycame, une alteration en etagement de 
structure et en polycamation etc., ou encore des machines de second degre ayant 
subit une alteration. 

Uon pourra des lors definir par exemples les machines de premier degre, par 
exemple des machines post et retro rotatives de base ayant subit ,deux alteration 
comme des machines de troisieme degre . Un autre exemple sera celui de moteurs a 
pisont que Ton aura produit a bielle rectiligne, mais dont la rectiligne sera oblique 
et lesquels par consequent il faudra produire par engrenage polycames, pour 
ramener la course rectiligne verticale du piston. Les semi turbines differentielles, 
machines a cylindre rotor, montees avec des engrenages poly cames seront aussi 
des machines de troisieme niveau. Les poly turbines, dont on aura surbombe le 
cylindre seront aussi de cette nature. 

Les machines de troisieme degre sont done, en resume : 

a) des machines dont la cours des pale, et /ou la forme du cylindre est, de 
fa9on naturelle de troisieme degre 

b) des machines de second degre, pour lesquelles Ton aura apporte un 
modification de telle maniere d'en ameliorer le cylindre 

c) des machines post ou retro rotatives de premier degre, ayant ete modifiees 
de deux manieres (dans la mesure bien entendu ou ces modifications de 
s'annulent pas, ) 



En general , Ton peut done deduire qu'une machine sera dite du meme nombre de 
degres que le nombre d'inductions necessaires a la correctes motivation de ces 
parties compressive.. 

D'une autre maniere. Ton pourra aussi comprendre le degre des machines selon le 
nombre d'induction et de correction apportees a cette ou ces inductions, ces 
corrections equivalent , comme nous Tavons dit , elle-meme a ime induction. 

Une demiere maniere d'entendre le degre d'une machine sera qu'un machine d'un 
degre superieur peut etre construite en se servant le la pale d'une machine 
inferieure comme piece de support supplementaire au support de ses propres parties 
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compressives. En ces sens les poly turbines sont des machines Wankle dont les 
pales deviennent des bielles de soutient a la structure palique, alors que les meta 
turbine peuvent 6tre assimilable a des machines dont la structure palique devient h 
son tour une structure de soutient k laquelle Ton a rattach6 des pales. 

L'on comprendra mieux de cette maniere figuree la notion de degres de machine et 
pourquoi, plus le degre en est eleve, plus les realisations m^caniques de support 
sont complexes et en nombre abondant. 

Anti corrections 



L'on montre aussi aux pr6sentes que Ton peut utiliser une methode de soutient par 
exemple de second degre, pour soutenir une machine de premier degre. En ce cas 
Ton doit effectuer une troisieme correction, pour ainsi dire de retablissement, qui 
annulera les effets de la premiere correction. 

Une cas probant est la construction d*une machine mono inductive, par exemple de 
geometrie Wankle avec des soutiens mono inductife additionnes de bielles de 
geometric, soutiens qui conviendraient plus, comme nous Tavons deja montre, a un 
machine de type poly turbine, de second degre . L'on devra produire les soutiens 
cette fois-ci avec erigrenages polycamees de maniere a conserver equidistante la 
distance entre les points de rattachement des bielles de geometrie et la pale. 



Modification de degres de machines 

La pr&ente section a pour objet de montrer que l'on peut 

a ) soit modifier le degre d'un machine en additionnant une correction , c'est-a-dire 
done , amener une machine naturellement de premier degre a une machine de 
second degre , 

b) ou encore, r6aliser une machine de second degre avec des m^caniques de 
premier degre corrigees. 

c) realiser une machine avec deux degres differents de soutient agissant 
combinatoirement pour soutenir des parties de la pale. 

Deux exemples : 
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Exemple de mecanisation avec un degre inferieur 

Le premier cas sera celui de machine de second degre, soit les poly turbines, que 
Ton realisera avec des mecaniques de premier degre ayant subi un degre de 
correction , En efFet, pour realiser un machine de nature de second degre. Ton peut 
se servu" des mecaniques de premier degre pour ensuite leur apporter une 
correction. 

Un exemple interessant de ceci consiste a realiser la polyturbine, conmie nous 
Favons d^ja montr6 des machine de nature k deux degres, avec une m^canique de 
premier niveau corrigee. Par exemple, on se rappellera les cas de la polyturbine 
mecanisee par une mono induction retrorotative, additionnee d'une bielle de 
geometrie. 

Comme nous I'avons deja montre. Ton pourra generaliser cette demiere idee en 
disant que toutes les mecaniques de premier niveau formant le corpus mecanique 
pourront avec une correction, telle par exemple une bielle de geometrie, devenir 
des methodes de support tres convenables pour la poly turbine, ce qui totalise plus 
de deux cents methodes, pour cette seule machine. 

La machine pourra done par exemple etre construite par engrenage cerceau et bielle 
de geometrie, par semi transmission et bielle de geometrie, par engrenage talon et 
correction coulissaiite et ainsi de suite. 

Exemple d' augmentation de degre : les machines a action rectiligne de second 
degre 

Comme nous Tavons deja mentionne, si Ton consent a ne s'occuper que de Taspect 
positionel des pistons peuvent etre entendues comme des machine de premier degre 
, en ce sens qu'il peuvent etre realise par un ensemble d'induction dont la plus 
simple , par mono induction retrorotative, sans aucune autre correction. 

L'on peut cependant remarquer que Ton peut construire la machine de telle 
maniere que la rectiligne realis6e par la mecanique ne soit pas dans le sens du 
cylindre, mais plutot par exemple oblique a celui-ci . Plusieurs exemples pourraient 
etre produits, mais nous nous contenterons de deux seulement .Le premier cas est 
celui des.machine a avec action rectiligne verticale de premier degre, que Ton 
transformera en machine a action rectiligne verticale de second degre. 
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L'on notera, ensuite, que si Ton organise les engrenages de telle maniere que la 
rectiligne realisee par la mecanique de la machine soit, cette fois-ci non plus 
verticale, mais oblique , Ton devra apporter un correction de retablissement , par 
exemple en r^alisant la machine par engrenage polycames, ce qui rendra cette 
machine une machine de troisieme degres. 

De fa9on supplementaire a la machine de second degre, cette nouvelle machine 
possedera des accelerations et decelerations de vitesse qui pourront etre 
synchronisees avec les determinations thermodynamiques de la machine (fig. 63) 

Des lors une forme de ligature sera necessaire, conmie par exemple la coulisse, ou 
encore la bielle libre, unissant le piston a cette mecanique. 

Cette machine sera dite alors machine de second degr^, exclusion faite de 
I'orientationalite du piston, realisee par le cylindre. 

Tous les moyens de correction deja demontres seront done applicables, dont 
notanmient celui par engrenages excentrique et polycame. L'on se rendra compte 
en effet que Ton pourra faire Teconomie de la bielle corrective en utilisant des 
engrenages polycame, redressant I'oblique en un rectiligne. Cette nouvelle 
rectiligne aura cependant des qualites dynamiques que la premieres n'aura pas, 
c'est a dire que elle realise des accelerations et des deceleration consequentes de la 
polycamation que pennettront d'apprivoiser les vitesse montantes et descendantes 
du piston en fin et debut de cours pour ime plus grande puissance compressive et 
une plus grande puiss^ce ejq^ansive, sans morceaux supplementaire ajoutes. 

L'on notera que toutes les mecaniques jusqu'aux presentes e^osees pour realiser 
les action rectilignes pourront ainsi 6tre obliqu^es puis corrig^es. 

L'on notera, en demiere analyse, que, conmie nous I'avons deja mentionn6 , des 
formes post rotatives peuvent etre soutenues par des mecaniques retrorofatives 
corrigees et inversement. Ces methodes pourront s'av^rer pertinent pour 
notamment transformer des machines ^ pro6minence compressive en machines 
motrices et inversement. 
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Les poly turbines : generalisation des methodes de soutient 



Comma nous Tavons deja explique, certaines machines ont, pour ainsi dire, un 
niveau naturel. Par exemple, les polyturbines, avec leur cylindre circulo-sinuosidal 
, peuvent etre definies , geometriquement comme des machines de type bi rotative, 
les formes se situant entre les formes retro et post rotatives conventionnelles . 

C'est pourquoi les mecaniques de base les plus e?q)ressives permettant de soutenir 
adequatement les extremites des structures paliques sont des methodes utilisant en 
combinaison des induction retro et post rotatives mais , comme nous I'avons deja 
montre precedemment , Ton peut effectuer des corrections des figures de bases , et 
ces corrections peuvent a ce point etre accentuees que l^on peut finalement realiser 
des figures geometrique post rotatives, avec des mecaniques retrorotatives 
corrigees , comme Ton peut au contraire realiser des figure retro rotatives avec des 
mecaniques retro rotatives. L' explication theorique de cette realisation consiste 
done a proposer qu'un methode de soutient de premier niveau corrigee par ime 
methode corrective peut etre une methode adequate de realisation de la machine de 
nature de second niveau. Cela etant dit , Ton pourra des generaliser les methodes de 
soutient de la structure palique de la poly turbine , en disant que toutes les 
methodes retrorotative de premier niveau deja mentionnees au corpus mecanique 
general , pouixont additionnees d'une correction realiser des methodes de 
montages des poly turbines. La fa9on la plus simple sera par addition gde bielle de 
geometric. 

L'on pourra par exemple soutenir adequatement la poly turbine avec Taide de la 
mecanique a engrenage cerc^au, additionnee d'une bielle de geometric, ou encore 
avec la mecanique par engrenage intermediaire, comme precedemment additionnee 
de bielle de geometric , ou encore , de la mecanique par engrenage talon , 
additioimee de bielle de geometric et ainsi de suite . L' on notera que toutes les 
methodes correctives seront utilisables, mais que Taspect rigide des bieUes de 
geometric nous semble le plus pertinent de montrer plus precis^ment 

Pour ces memes machines. To pourra proceder comme pour les moteurs a bielles 
rectilignes en lesquelles Ton avait force la rectiligne alternative a se produire de 
fa9on oblique pour ensuite la corriger de fa9on polycamee. En efifet Ton pourra 
produire le mouvement elliptique de fa9on oblique et, par la suite le corriger de 
fa9on, par exemple polycamee. L'on aura d'onc des lors une machine de niveau 
naturel amene a un troisieme niveau, en lequel Ton pourra tirer profit des nouvelles 
accelerations et decelerations 



72 



Le soutient des metaturbines 

Comme nous Tavons deja, mentionne, les meta turbines sent des machines dont le 
niveau naturel est de troisieme niveau. L'on doit en effet, pour soutenir 
adequatement les extremites des pales des celles-ci, efFectuer deux corrections 
mecaniques, soit une mono induction additionnee de bielles de geometrie 
decentree, oblique. 

L'on doit cependant remarquer que le centre des pales de ces machines, qui 
oscillantes par leurs extremite, parcourt au contraire une course circulo-sinuosidale 
, qui est une course de second degre . 

L'on peut done constater que si comme pour les machines a pistons^ Ton entend 
soutenir seulement T aspect positionnel de la course des pales, laissant le cylindre 
gouvemer Taspect orientationnel de celles-ci , Ton pourra realiser la machine avec 
des mecaniques gouvemant le centre des pales et toutes les mecaniques de second 
degre, ou de premier degre corrigees pourront etre efficaces. L'on utilisera alors 
toutes les mecaniques deja montrees par nous-meme permettant de soutenir les 
pointes es structures palique des poly turbines, ou encore les pistons des machines a 
cylindre rotor , ce qui montre bien un fois de plus la genese de toute machine. 

Par ailleurs, si Ton entend gouvemer aussi les orientations des pales de fa9on 
mecanique, et autonome du cylindre. Ton devra produire des mecaniques de 
troisieme degre, c'est a dire, additionner a chacune de mecanique une correction 
supplementaire. L'on aura done un chois impressionnant de plus de mille 
mecaniques. L'on aura soin preferablement d'utiliser les mecaniques impliquant 
des engrenages polycame et des bielles de geometrie, ces mecaniques n'ajoutant 
pas de pieces libres aiix mecaniques mono inductives de base, ce qui est fort 
pertinent en motorologie* 

Ceci nous amene a une demiere constatation, relative aux degres des machines. 
L'on pourra en effet constater que Ton peut toujours ajouter des pales libres sur les 
parties motivees adequatement pour creer xme machine plus complexes d'lm degre 
superieur. Ainsi l'on pourra par exemple ajouter des pales pivotantes a un rotor de 
premier degre, ce qui en fera une machine de second degre. L'on pourra encore 
ajouter des pales oscillantes sur des pieces de support similaires a des pales de 
machines inferieures. L'on creera alors des machines de troisieme degre. L'on 
pourra pousser 1' application en rattachant des pales a des structures similaires a 
celles des structures paliques, cette fois-ci utilisees comme structures de soutient. 
L'on aboutit alors a des machines tres complexes de quatiieme degre, en lesquels 
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seul Taspect positionnel des pales est controle et qui, pour ces raisons, risquent fort 
peu d'etre produites. 

L'on pourra par ailleurs allier ces deux types de soutient, et produire le soutenir de 
chaque pale de ces machines avec, au centre une structure de soutient de second 
degre, et dans les pointes, de troisieme degre, ce qui permet, plus de sept cents 
variations de soutient possibles pour ces types de machine, soutients qu'il n'est pas 
necessaire de repertorier ici une par une, puisque le concept de leur realisation est 
ici enonce.. 

L'on peut done une fois de plus ajouter ces composantes a notre tableau initial, y 
incluant de fa9on g^neralisee les poly turbines et les meta turbines, puisque, comme 
on vient de le montrer, ces machines ne sont pas des machines isolees, mais bien 
des machines qui obeissent au meme corpus de mecanique general permettant de 
soutenir toute partie motrice de machine motrice. 

L'on ajoutera done au surplus, a ce nouveau tableau, de determination, pour 
chaque machine, du nombre de degre de celle-ci. La methode de soutient de base 
utilisee, et les ou les methode de correction utilisees. 
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Rdele d'interchangeabilit^ des m^caniques 



Toutes les machines plus haut mentionnees sont des machines dont la souche a 
divers degres et de fa9ons plus ou moins rapprochees est des machines retro, post 
ou bi mecanique. 

C'est pourquoi Ton peut affirmer comme regie que toutes les mecaniques presentes 
aux presentes s'appliquent, non seulement aux machines de bases, mais a tous les 
types e machines pr^sent^s 

L'on peut par exemple appliquer avec succes des mecaniques de type retro 
rotatives a des machines a cylindres rotor pour soutenir leur piston, et ces 
mecaniques s'useront a ce point efficace qu'elles permettront d'y retrancher les 
bielles 

Pour les mSme moteurs. Ton pouira aussi appliquer les mecaniques k cerceau, a 
semi transmission, k post induction avec addition g^om^trique, et au sxir plus 
appliquer, comme pour les machines de base, des mecaniques en etagement etc ce 
qui realise plus de quatre cent type de mecaniques par genre de machines. 

Ainsi done toutes les mecaniques seront aussi realisable pour toute les types de 
moteur, dont nous donnons ici exeiriple pour le moteur slinky, avec en a une 
mecanique a engrenage cerceau, en p une mecanique a poly induction 
retrorotative, en c, une mecanique a engrenage intermediaire et ainsi de suite. 



Recapitulation 

Nous avons jusqu'a present montr6 que trois grandes classes de machines k pals 
etaient realisables, et peuvent etre determinees selon qu'elles sont, lorsque 
construite de fa9on mono inductive ou poly inductive, post rotative, retrorotative, 
ou birotatives. Nous avons montre qu'il s'agissait bien la de generations pour 
lesquelles nous avons soumis des regies de cotes appropriees. 
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Nous avons ensuite montre que deux grandes classes de soutient mecaniques 
etaient possibles, pour ces machines, selon que les parties compressives et 
mecaniques sont observees de I'exterieur ou de I'interieur. 



Cela nous a permis de creer des types de mecaniques absolues 

Mono inductif pareillement realise chez Wankle pour les machines post 
rotative, de pale triangulaires et carre 
Poly inductif, 

Et relatif : 

Par engrenages, polycame, par semi transmission, ainsi que toutes autres 
methodes ayant ete exposees par nous-memes 

Nous avons ensuite montre que ces trois types de machines pouvaient etre realise 
de fa9on moins stricte, en apportant chaque genre, des qualites complementaires 
des machines de generation complementaires, ce qui nous a permis de parler plutot 
de machine sa proeminence post rotative, a proeminence retrorotative, a 
proeminence bi rotative, les machines ideales se situant entre les formes bi rotative 
et post rotative. 

Ces distinctions nous ont ensuite permis de montrer que Ton pouvait etablir des 
degres de machines, selon ne nombre d'induction etage qu'il en prendrait pour en 
realiser un soutient mecanique adequat. 

Les prochains propos auront pour objet de montrer, fort a la fois de Thomogeneite 
et de la variabilite de I'ensemble mecanique que nous venons de montrer, que les 
machine de types post rotatives, retro rotatives, et rotatives, peuvent des lors etre 
realises par diverses figures de con5>ression, qui toutes, sorit supportees par ce 
mSme ensemble mecanique. 

L'on montrera dons que la complexite du mouvement des pales ou structures 
paliques peut etre reduite en utilisant des pistons , en peripheries, verticaux, ( 
machines a cylindre rotor poly inductive) en peripheries horizontaux ( machines a 
cylindre rotor a pistons horizontaux ) , central ( machines a explosion centrale) , ou 
encore a course circularo-rectiligne (Machine Slinky ) . 
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Par un autre cote , Ton montrera que les machines poly inductives , peuvent aussi 
avoir diverses conception de pales , les realisant ainsi en pales peripherique ( 
machines a cylindre rotor poly inductive a pale) , par pales a traction , ( machine a 
traction poly inductive ) par pales difFerentielles ( machine differentielle a poly 
induction) , par pales centrales ( Machines a pale centrale) 



La machine a pistons . comme machine de quatrieme degre 

Les realisations de machines a pistons, si simples dans leur realisation courantes, 
masquent leur r6alite fort complexe. En effet, la distribution egale des forces sur le 
piston minimisant la friction sur le cylindre rend inutile le contrdle orientationnel 
de celui-ci, r^alis^ adequatement par le coulissement de celui-ci dans le cylindre. 
Les prochains propos ont simplement pour eflfet, de montrer, que si Ton entendait 
produire le soutient a la fois positionnel et orientationnel du piston, cette machine 
serait en r^alit6 un machine de troisidme, et m§me de quatrieme degre. 

L'on a vu jusqu'aux presentes, que toutes les methodes de premier degre suffisent 
pour supporter adequatement le piston, de son seul point de vu positionnel. L*on 
realisera que si Ton entend le supporter aussi orientationnellement , et par 
consequent sans aucun incidence du cylindre , Ton devra toujours produire la 
machine dans son aspect birotatif , corrige . L'on produira la machine par exemple 
par double soutient de vilebrequin , rattaches cette fois-ci a deux parties du piston 
opposees. ( Fig. 64 ) Ou encore. Ton supportera le piston en double mono 
induction , en double engrenage cerceau , etc , toujours en supportant le piston en 
deux parties dififerentes. . 

L'on voit done que si l'on entend soutenir de fa9on totale et autonome le partie 
compressive de cette machine, et que Ton doit reiser m^canique la forme de sa 
course , cette machine r^nd elle aussi k tous les criteres de machines deja ; 
e?q>ose , les induction devant nieme produites en doubl6. Cette assertion renforce 
done I'idee generale que nous defendons aux presentes, que toute machine repond 
du corpus de mecaniques de soutient, de ligaturation et de corrections edictees aux 
presentes, dont les bielles et les coulisses ne sont que la plus elementaire e)q)ression 
, applicables preferablement dans certains contextes plus particuliers. 
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Les iSgures de machines motrices subsidiaires 



Nous avons 6tabli jusqu,aux pr^sentes que les formes g^ometrique de bases pour 
lesquelles I'application du corpus de micanisaUon est realisable sont 
principalement les machines a parties compressives rectilignes , soit a pistons , et a 
parties compressives geometriques , soit les machines post rotatives, retrorotatives, 
birotatives. 

De meme nous avons montre que les formes derivees directement de celles-ci, 
geometriquement , telle par exemple le moteur orbital , repond aii meme corpus 
m6canique , et doit €tre compris dans la pr^ente divulgation , et revendique sous 
toutes ses formes m^caniques non encore brevet6es pr^alablement aux pr6sentes. 

De meme nous avons montre que des formes plus subtiles , comme par exemple les 
moteurs a cylindre rotor , pouvaient etre considerees comme des machines 
hybrides, se situant a mi chemin entre les machines deja ejq)osees , tant en quelque 
sorte des machine a pistons , mais rotatives. 

Les prochains objectifs de notre propos auront pour objet de montrer, que des 
formes subsidiaires de machines, d6coulant des geometries de bases, ou encore des 
m^caniques de base peuvent 8tre r^alis^es et, a juste titre €tre considerees 
commendes variantes de la definition generale de machine motrice puisque les 
corpus mecanique general peut leur 6tre applique de fa9on adequate. 
Les prochains propos porterons dons sur ces variantes geometriques des parties 
compressives, pour lesquelles nous commenterons la souche. 

L'ensemble de ces machines pourra done etre repertorie de la i^9on suivante . 

a) Les machines k cylindre rotor poly inductives 

b) les machines de type, poly rectiligne dites Slinky 

c) les machines Rectilignes peripheriques, simples ou 
polycames 

d) les machines a Explosion centrale les machines de type 
Semi turbines polycamees 

e) les machines de type Antiturbines 

f) Les Machines hybrides pures 

g) Les machines de type Poly rotatif 

h) Les semi turbine et poly turbines A traction 

i) Les machines de type metaturbines 
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j) Les machines Auto pompees, compositionnelles 

k) Les machines rotatives peripheriques. 

1) les machines poly inductives differentielles Dans 

considerations geometriques) 
m) machines poly inductives a traction 
n) machines poly inductives combinatoires, et a cylindre rotor 



Types de machines poly inductives subsidiaires 

Comme nous venons de le monlier , par la loi des Tinterchangeabilite des 
mecaniques aux divers types de machines , Ton peut reconnaitre qu'il s'agit ou non 
d'une machine de type poly inductives dans la mesure ou Ton peut lui appliquer 
favorablement Tune des methodes des soutients deja commentees par nous-memes 
, cette methode etant selon le degre de la machine , modifiee aussi par les methodes 
commentees par nous-memes , soit par addition, engrenage de support dynamique , 
polycamation des engrenages , etagement . 

Les prochains propos auront done pour but de pr&entCT de nouvelles machines ou 
encore de presentees des machines pour lesquelles nous avons d6ja obtenu brevet, 
mais cette fois-ci montees avec des methodes poly inductrices. 

La machine a cylindre rotor poly inductives 

' Comme nous l,avons montre a la presente demande , lorsque la machine a cylindre 
rotor est produite avec une action dynsmiiques des partis m^aniques motivant ,es 
pistons , celle-ci s'avdre 6tre un machine appartenant a Tensemble m^canique 
d^crit aux presente. 

Les machines a Explosion centrale 45 

Comme on peut le constater, a nos premieres mecanisations de machines a 
explosion centrale ( Fig. 65) , toutes les mecaniques sont ici utilisables pour actives 
une parties compressive entre elles L'on doit deduire de nos machines a explosion 
centrale la regie suivante, qui s'appliquera par la suite a toutes nos machines : Ce 
qui peut etre produit de fagon standard peut aussi etreproduit defagon centrale ,et 
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la production de fagon centrale de machine motrice id presentee est strictement 
dans le champs d,application de celles-^i 

Les machines de type, poly rectiligne dit Slinky 

Bien entendu, les machines a pistons Slinky (Fig. 66) pourront etre realisees avec 
Taide de bielles, ou de coulisses. Cependant, comme nous I'avons montre. Ton 
pourrait avantageusement les realiser avec tous les types d' inductions mecaniques 
deja elaborees par nous-memes. 

L'on notera que toutes les mecanique de realisation de machines a bielle rectiligne 
sont ici applicables au piston des machines de type Slinky , en prenant soin 
cependant de calibrer les mecaniques de telle nianiere de realiser plusieurs allez 
retour du piston par tour , a travers la rotation du cylindre rotor. L'on pourra done 
realiser des mecanique de machine Slinky en utilisant des mono induction^ des 
inductions a engrenages cerceau, a engrenages intermediaires et ainsi de suite. En 
ayant soin cependant de realiser les additions geometriques necessaires de telle 
maniere que le piston repasse correctement par le centre. 

Les machines de type slinky peuvent a juste titre etre considerees comme machine 
retromecaniques, de second niveau, puisque Ton doit ajouter au systeme une 
correction supplementaire permettant de coordonner le mouvement du cylindre 
rotor et celui du piston. Plusieurs manieres sont possibles. L'on choisira d'alterer la 
Vitesse du rotor par Tutilisation d'engrenages polycame, ou encore d'alterer celle 
du piston, aussi par de telles en grenage. L'on pourra aussi tout simplement ajouter 
une bielle ou une coulisse au piston. 

En effet ici, l'on retrouve a la fois les caracteristiques des machines a cylindre 
rotor, des machines a bielles rectilignes, et des machines triangulaires. II s'agit ici 
en effet, par exemple lorsque Ton entend donner a la paitie pistonne trois 
mouvements par tour, comme si Ton mettait en rotation une machine h bielle 
rectiligne. Une simple mecanique retrorotative sera necessaire, en ayant soin de la 
produite de telle maniere que le centre de sont excentrique ou maneton d* induction 
passe par le centre. De telle maniere que la rectiligne soit aussi parfaite, a travers le 
mouvement. Ton pourra si necessaire employer des engrenages polycames. 
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Les machines Rectilignes peripheriques, (fig. 67) simples oupolycames 

Comme on peut le constater, comme les precedentes, ces machines sont des 
machines de geometric limite, ou Ton suppose, par exemple lorsque reaHses de 
fe9on triangulaire, non pas la mecanique retro rotative passant par le centre, mais 
realisant un parfait triangle. 

Les differences entre la realisation retromecanique de ce triangle et 
Permettront, sans aucun usage de bielle le deplacement rectiligne horizontal d'un 
piston a travers un cylindre en rotation. 

Comme dans les cas prec6dentes toutes les m^caniques sont applicables, bien que 
nous ne donnions ici que deux exemples, soit par mono induction retrorotative, et 
par poly induction. De meme les polycamation et autre modification seraient 
applicable. II faut en dernier lieu mentionner que les nombre de pistons est variable 
de meme que le nombre d*allez retour par tour. L'utilisation differentielle de la 
force entre le piston est aussi realisable. Encore la, Ton pourra constater que 
plusieurs mecaniques permettront de gouvemer les allez retours horizontaux des 
pistons, sans utilisation de bielles 



Les machines de type Semi turbines polycamees 

Comme nous I'avons deja mentionne a notre introduction, des machines motrices 
se determinent lorsqu'il y a difference entre le mouvement circulaire regulier des 
parties motrices et le mouvement irregulier, non circulaire, et meme circulaire des 
parties compressives. • 

Les semi turbines diflf6rentielles se situe dans cette categories de machines. Comme 
pr6c6demment, toutes les m^niques d6ja expos^es peuvent servir ^ gouvemer les 
pales. Tel que Tavons deja expose prealablement aux pr6sentes, la version la plus 
simple est par poly induction simple coiq)lee a une coulisse 

Comme nous I'avons deja montre, les semi turbines differentielles, peuvent avec 
grand avantage etre realisees a partir d'engrenages de type polycame (Fig. 68) , ce 
qui permet de les realiser sans parties de soutient coulissante. L*on notera que ces 
types de machines, comme toutes celles exposees ici d'ailleurs, peuvent avoir leur 
parties compressive motivees par toutes le mecaniques ici repertoriees , ce qui 
assure qu'elles sont bien dans le champs des machines motrices ici revendiquees. 
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Les machines de type Antiturbines 



Dans ces machine, (Fig. 69) il s'agit simplement de montrer que, par opposition 
aux semi turbines, en lesquelles les pales sont montes semi rotativement dans le 
centre de la machine, celles-ci pourront cette fois-ci etre montees semi 
rotativement dans leur extremite et motivees retro ou post mecaniquement dans leur 
^partie centrale. Attendu la complexite du mouvement de deplacement de leur 
centre. Ces machines seront des le depart des machines de second degre, que Ton 
realisera avec Taide soit de coulisses, ou d'engrenages polycames. 

Les semi turbine et poly turbines a traction 

Une troisieme version de machines, dites poly inductives a traction, consiste 
simplement, par exemple pour les semi turbines, a montrer que la puissance 
produite, peut etre realise a parti de la traction entre deux poins de soutient de 
scelle-ci .( Fig. 70) Dans le meme ordre d'idees, il est important de souligner que les 
machines poly inductives, lorsque produites avec des pales successives, peuvent 
aussi etre produites de fa9on differentielles , en accumulant I'energie produite entre 
ces deux pales dont Tune est en acceleration et l,autre en deceleration. 

Les machines poly inductives peripheriques 

Comme pour les machines a cylindre rotor, (fig. 71 ) Ton peur monter que Ton peut 
r^aliser a partir de la m^thode de poly induction une maclidne comprenant en 
peripherie plusieurs machines de type poly inductif. Noue ne donnons ici exemple 
que pour les machines de base, a savoir leur boomerang 

Compositions de machines 

Comme nous I'avons vues jusqu,aux presente, de multiples variantes de machines 
peuvent etre creees , toutes ces machines ayant la caracteristique commune de voir 
leur partie compressive conduites par im meme ensemble logique de mecaniques 
issues de Tobservation mteme ou exteme. 
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Comme on pourra le remarquer ici. Ton pourra realiser en combinaison ces 
machines, ces combinaisons ayant pour but de realiser adequatement deux objectifs 
possibles. Le premier sera de realiser en combinaison des machines a proeminence 
compressives avec des machines a proeminences depressive, de telle maniere de 
realiser des parties pompes et motrice optimale. 

La seconde raison permettra de desynchroniser les deux parties combinatoires des 
machines de telle maniere de tromper le point mort de la machine, c'est-a-dire, de 
permettre de contrer la deperdition de Tun des systemes par le systeme combine. 

Machines combinees a pistons successifs 

Dans ce type de machine ( fig. 72) on utilise en composition deux machines de telle 
maniere de se servir de leur desynchronisation pour attenuer le temps mort de la 
machine 

Les machines Auto pompees, compositionnelles 

II ressort de ces demieres figures que Ton peut creer ime loi de combinaison entres 
les machines retro et post rotative et montrant qu'une meme machine peut 
comporter pour une meme pale, un mouvement ext6rieur post rotatif, et un 
mouvement inteme retrorotatif, et cela avec la meme mecanique. (Fig 73) Cette loi 
nous permet de comprendre que Ton peut une mecanique de geometric retrorotative 
par une action post rotative de son cylindre, et inversement ime geometric post 
rotative par une action mecanique de son cylindre de type retrorotative. Cette 
jmachine permet de comprendre d'autres lois de complementarite tres subtiles de 
ces machines. 



Les generations de machines de type m6taturbines (Fig. 74 ) 

Comme nous Tavons vu precedenmient, Ton peut creer des machines de cylindre 
plus irregulier, tels des cylindre quasi rectangulaires, rectangulo triangulau^es, et 
ainsi de suite, par Tutilisation de deux alterations etagees de mecaniques post ou 
retro rotatives de base. Tel est par exemple le cas des metaturbines de geometric 
quasi rectangulaire, pour lesquelles la realisation la plus simple est produite a partie 
d*une mecanique retrorotative, faite avec une premiere correction de type addition 
geometrique, et ave ime seconde correction de type polycamee,. Comme les 
machines de niveaux inferieurs , ce machines peuvent aussi etre entendues conmie 
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des classes de machine , se realisant a travers plusieurs figures en serie et selon une 
regie des cotes. 

Les Machines hybrides pures 

Dans le meme ordre d'idee, Ton peut parler de machine a cylindre en apparence . 
simplifie tel les machines a cylindre ballon.( fig. 75 ) Ces machines ont , elles aussi 
besoin de plusieurs degres de correction , ce qui en fait des machine a ;a trois et 
quatre degre , selon le degre de perfection de I'aspect ballon que Ton veut realiser. 



Regies des parties compressives des machines 
Division du mouvement 

Dans certaines machines Ton peut recourir a la division du mouvement . En efifet , 
plusieurs mouvement de machines sont composees d'une combinaison ou d'une 
addition de mouvement circulaire et de un ou plusieurs autres mouvement . Ton 
peut des lors diviser ce mouvement de plusieurs machines , en ne gardant qu'une 
partie de celui-ci , meme strictement circulaires, a Fexcentrique ou au vilebrequin,. 
ou encore si Ton veut a T execution du mouvenient total ou partiel 

C*est le cas des moteurs par exemple a cylindre oscillant, a cylindre rotor . L'on 
notera que Ton peut trouver des moteurs en lesquels les cylindre ne produiront pas 
qu'ime action circulaire , mais avec Time des figures de premier ou de second 
degres montrees aux presentes . D' autres machines seront possibles en divisant le 
mouvement de telle manieres que le mouvement des cylindres soit circulaire , mais 
celui de vilebrequin rectiligne en poly induction • 

Toutes ces machines font aussi partie de la presente invention puisqu' elles 
r^pondent toutes, conmie leur cylindre est aussi m6canique, aux m^thodes en^ncees 
au corpus plutdt enonce. 

Stabilite et mouvement 

Par consequent, certaines pieces motivees des machines, sauf bien entendu le 
vilebrequin, peuvent devenir statique et certaines pieces statiques peuvent devenie 
active.^ 



85 



Les modes de motivation des parties compressives 

Dans toutes les machines ici repertoriees. Ton notera que les parties compressives 
peuvent etre motivees , tout autant en pousse qu,en traction 
L'exemple le plus simple consiste en la motivation par pousse ou par traction d'un 
machine a piston 

L'on notera que les memes attributs peuvent etre indifferemment octroyees a tout 
type de machines, ces machines demeurant ejq)licitement dans le champs de la 
presente invention 

Action verticale . horizontal . ou oblique des parties compressives , de type piston 

L*on notera, plus precisement dans nos machines a cylindre rotor, que les pistons 
peuvent etre disposees verticalement , horizontalement ou de fa9on oblique au 
centre de la machine. 

Dans tous les cas, et ce a fortiori si leur moyens de mecanisation sont de 
mecaniques divulguees aux presentes, il s'agit de machine a cylindre rotor, 
couvertes par la presente divulgation. 

Par exemple, l'on pourra tout aussi bien disposer un ensemble, non seulement en 
peripherie, mais aussi, de fagon horizontale au centre, et actionner les piston par 
des sous ensemble poly inductifs, mono inductif, a cerceau, etc, permettant ainsi de 
retrancher les bielle et, ces machines seront dans le champs de la presente 
invention. • 

De m8me, dans tpute machine Ton pourra interchanger la centralit6 et rext6riorit6 
sans changer la gendse de la machine. L*on pourra aussi interchanger des pieces en 
mouvement en pi' ces statiques et inversement sans changer la genese de la 
machine. L*on pourra de m6me interchanger excentricite et circularity sans changer 
la genese de la machine. 

Action standard, centrale . et en peripherie. 

Que ce soit pour un moteur a pistons , a pale , ou a structure palique , les parties 
compressives peuvent etre disposees de fe9on standard, en peripherie et au centre. 
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et leur support par le corpus de methodes mecaniques plutdt 6noncees en assurera 
Tappartenance a la presente invention. 

Dans les diverses realisations de toutes les machines decrites dans nos travaux 
anterieurs , dans les presents travaux , nous avons montre commet realiser , avec 
I'effort explosif le moindre , la plus grande deconstruction systemique , ce qui par 
opposition aux machines de type rotatif conventionnelles ,sera un gage de 
resistance a I'usure prematuree. II n'en demeure pas moins,que pratiquement toutes 
les machines presentees par nous meme, necessitent , a un niveau ou un autre , et 
dans des quantites diverses , des engrenages. II est done important de specifier que 
toutes ces machines peuvent aussi utiliser avantageusement des engrenages de type 
engrenage chevauches, ( fig76 ) et que toutes les variantes realisees avec ce type de 
montage font partie integrante des presentes . 

Avant de clore le propbs de la presente demande de brevet , il est important de 
mentionner que toutes les machines ici montrees , peuvent bien entendue etre 
utilises dans differentes variantes, comme par exemple comme compresseur , coeur 
artificiel , pompes et bien entendu comme moteurs. 

Excentriques 

Comme nous L' avons deja montre dans notre demande de brevets relative aux 
machines poly inductives titrees ponts pour machines . reprise dans 

notre demande Internationale, - Ton pent utiliser de fa9on 

avantageuse des excentriques en remplacement des axe d' engrenages d' induction 
montes rotativement sur les manchons de vilebrequins ou encore des vilebrequin 
conventionnels munis de manetons, de telle maniere de pbuvoir traverser, par 
d'autres axes, la machine sur sa largeur, et ainsi assurer a tous les elements de 
celle-ci un support egal de chaque cote, bien equilibre. 

La presente a simplement pour objet de g6n6raliser cette technique k toutes les 
machines presentees aux presentes et dans I'ensemble de nos travaux. Partout ou 
cela est n^cessaire en efFet Ton pourra changer les vilebrequins conventionnels par 
des excentriques et permettre 

Fourchettes 

De meme. Ton entend generaliser ici que le support des engrenages d'induction s'il 
est pr^f^rablement produit par des axes mont6s rotativement sur des marchons de 
vilebrequin sera avantageusement realise avec I'aide de fourchettes, soit extemes 
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ou internes, permettant de determiner la position des engrenages comme etant 
situee entre ces deux parties de fourchettes, et par consequent le meilleur soutient 
possible pour celle, ci 

Engrenages d'appui libres 

Une troisieme methode de soutient, pourra elle aussi etre realisees dans tous les cas 
ou on le jugera pertinent, notamment dans les cas pu Ton ne peut utiliser les deux 
premieres methodes, en lesquelles Ton prefere par exemple ne pas traverser 
justement la machine sur sa largeur. 

En ces cas, comme nous le montrons dans notre demande 

Et titree , Ton pourra produire un manchon de vilebrequin , ns la partie oppose au 
manchon principal , et lui monter rotativement engrenage ou plusieurs engrenages 
d'appui , cet engrenages etant done , comme Uengrenage d'induction ,couple a 
Fengrenage de support. 

Le vilebrequin sera done assiste dans son appui, de ces engrenages appuyes sur les 
engrenages de support 

Isolement des parties compressives et des parties mecaniques 

En resiime , la presente invention entend prouver que les machines de type retro 
rotative, d'on la principale est le moteur triangulaire, les machine a bielle rectiligne 
, les machine post rotative, les machines de type poly turbine , les machines a 
cylindre rotor, les machines a pistons peripherique , les semi turbines difKrentielle , 
les meta turbines , et toute autre machine motrices, fonctionnent toute sous 
exactement le meme corpus de mecaniques de soutient des parties compressives , 
avec , selon le cas , un ou plus d'un niveau de mecanisation , et pour cela , 
constitue un seulement et meme machine qui est ici revendiquee , dans toutes les 
forme non encore mises en evidences a ce jour. 
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Bref lexique 

Figure post rotative : figure dont le nombre de cote des pales est siq)erieiir de un a 

celui u cylindre 

Figure retro rotative : Figure dont le nombre des cotes de pales est inferieur de un 
a celui du cylindre 

Figure bi rotative : Figure dont le nombre de cotes de pales ou structure palique 
est du double de celui du cylindre 

Mecanique post inductive : m^anique produisant le mouvement en m§me sens 
mais ralenti de pale 

Mecanique retro rotative Mecanique produisant un mouvement de pale en sess 
inverse 

Mecanique bi rotative : mecanique utilisant en combinaison les mecaniques post et 
retro rotative 

Engrenage de support : engrenage d'appui de I'engrenage d'induction ; est dit 
etag^ , ou d' orientation s*il gouveme Forientation de la pale dans des constructions 
en combinaison.. Peuvent aussi etre (fynamises , pour modifier les 
rapport de grosseur. 

Engrenage dHnduction : engrenage fix6s rigidement sur la pale 

Engrenages de liens : engrenages unissant dans certain cas , notamment 
lorsque I'engrenage de la pale est de type interne , les jaigrenages de 
support et d'inductiion 

Engrenages de semi transmission : ensemble d'engrenages gouvemant 
les relations de toumages de vilebrequin et d'engrenage de support ou de 
liens actifs 
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Engrenages excentriques et polycames , dits engrenages acceleratifs: 
engrenages irreguliers, construits de telle maniere de pouvoir agir en 
couple lorsque sur des axes rigides et axes planetaires 

Corpus mecanique : ensembles des methodes de soutient des parties 
compressives d'une machine 

Degres : nombre d'etagement de mono inductions requis pour actionner 
les parties compressives. Pent aussi signifier le nombre d'etagements 
d' induction et de corrections. 



Liste des brevets et demandes de brevets 



1) Brevet canadien 1,160,921 delivre le 24 janviw 1984 ( depose le 29 
octobre 1981 sous le no 389 ,266) pour Moteur ^nerg^tique 

2) Brevet canadien no 1,167,337 d^livr^ le 15 mai 1984 ( d6pos6 le 27 
mai 1983 sous le no 429,073) pour Cloisonnements cvlindriaues de 
moteurs et compresseurs , 

3) Brevet canadien no 1,1674 ,130 , d^livr6 le 1 1 septembre 1984 ( 
depose le 21 septenibre 1983 sous le no 437, 268) pour Solutions 
derivees de moteur energetiaue 

4) Brevet canadien no 1,209 , ddivre le 8 aout 1986 ( d^ose le 1 1 aout 
1 983 sous le no 440,645 ) pour Moteurs energetiaue n 
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5) Brevet canadien no 1,229,749 , delivre le 12 janvier 1987 ( depose le 
1 8 mars 1985 sous le no 476, 720 ) pour Machine energetiaue III 



6) Demande de brevet canadien no 2,056 , 168-8 , deposee le 25 
novembre 1991 , pour Machine energetiaue a pistons culbuteurs , 
en cours de procedure 

7 ) Demande de brevet canadien no 2,045 ,777-5 , deposee le 26 juin 

1991 pour Machine energetiaue a induction semi transmittive . < 
cours de procedure . 

8 ) Demande de brevet canadien no 2,056 ,168-8 , deposee le 25 

novembre 1991 , pour Machine energetiaue k induction simple 



9) Demande de brevet canadien no 2,297 ,393 
depose le 2 fevrier 2000 , pour Moteur energetiaue 
antirefoulement 

10) Demande de brevet canadien , no 2,302 ,870 

deposee le 1 5 mars 2000 , pour Moteur Energetiaue a polv 
induction 

11) Demande de brevet canadien no 2,3 1 0, 487 

d^pos^e le 23 mai 2000 , pour Motcnr toerg^tiaue k traction 

12) Demande de brevet canadien 2,310,488 

deposee le 23 mai 2000 , pour Polvturbine energetiaue et 
antirefoulement 

13) Demande de brevet canadien no 2,3 10 ,489 

deposee le 23 mai 2000 , pour le Moteur energetiaue a double 
niveaux 
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14) Demande de brevet canadienne , no , 2,330, 591 deposee le 9 
Janvier 2000 pour Realisations complementaires de moteurs 
antirefoulement 



15 ) Demande de brevet , numero 2,356,435 pour 

Moteur antirefoulement n depose le 31 juillet 2001 , 



16 ) Demande de brevet no 2,346,190 , deposee le 7 juillet 2001 pour 



17 ) Demande de brevet no 2,342,442 , deposee le 22 mars 2001 , 
pour Generalisation de moteurs polv inductifs 

18) Demande de brevet no 2,342,438 , deposee le 22 mars 2001 pour 
Fonts pour moteurs polv inductifs 

19 ) Demande de brevet no 2, 341,798 , depose le 22 mars 2001 pour 

Nouvelles polv inductions de polv turbines ^ner^etiaues 

20 ) Demande de brevet no 2,341,801 , d^pos^ le 22 mars 2001 pour 

Synthase globale des moteurs polv inductifs k pale simple 

21 ) Demande de brevet no 2,340,950 , deposee le 22 mars 2001 , pour 

Polvturbine difFerentielle 

22 ) Demande de brevet no 2,340, 954 , deposee le 16 mars 2001 , 

pour Montages semi transmittifs de moteurs h poIv induction 
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retrorotative 



23) Demande de brevet canadienne, deposee le 9 juillet 2001, 
2,354,200 pour Moteur energetiaue a injection retroactive 



En priorite aux presentes 



24 ) Demande de brevet canadienne , deposee le 17 mai 2002 , 
2,385 ,608 Polyturbine energetique et antirefoulement n , 

25 ) Demande de brevet canadienne , deposee le 27 mai 2002 , 
num^ro 2, 386 , 353 , pour Machine motrice a explosion centrale. 

26 ) Demande de brevet canadienne , deposes le 27 mai 2002 , 
numero 2,386 355 , pour Svnthese des moteurs a temps morts annules 

27 ) Demande de brevet canadienne, deposee le 27 mai 2002 , numero , 
2,386 , 350 , pour Moteur energaique k r^ention 

28 ) Demande de brevet canadienne, deposee le 27 mai 2002 , numero 2, 
386 , 349 , pour Formes cylindriques ideates pour moteurs poly inductifs 

29 ) Demande de brevet canadienne , deposee le 19 septembre 2002 , 
num6ro 2, 401, 687 , Svnthese finale des machines polv i nductives 

30) Demande de brevet canadienne , deposee le 19 septembre 2002 , 
numero 2, 401 , 678 , pour En grenages acceleratifs 
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31) Demande de brevet canadieime , deposee le 5 novembre 2002, 
numero 2,407 284 , Pour Machines energetiques a soutients 
equidistants 

32) Demande de brevet canadieime, deposee le 26 novembre 2002, 
numero 2,410 , 787 , pour Svnthese finale de machine poly 
inductives II 

33) Demande de brevet canadienne , deposee le 26 novembre 2002 , 
numero 2, 4lO , 789 , pour considerations geometrique relatives 
aux montages polv inductifs de machines post et retro rotatives 

34) Demande de brevet canadienne, deposee le 5 decembre 2002^ 
numero 2 ,410, 848 , pour Methodes additionnelles de soutient de 
machines polv inductives 

35) Demande de brevet canadienne , deposee le 30 Janvier 2003 , 
numero 2 ,417, 138 , pour Solutions complementaires relatives aux 
moteurs rectilienes 

36) Demande de brevet canadienne , deposee le 12 mars 2003 , numero 
2,421 , 097 , pour Guidages combinatoires de machines polv 
inductives et svnthese des niveaux de guidage. 



Description sonmiaire.des figures 

La figure 1 montre, a litre recapitulatif, les principaux types de moteurs connus de 
I'art anterieur , soit les moteurs a pistons standard , orbital, les moteurs a pales, de 
geom^trie Wankle, et k structure palique , de g^om^trie Wilsoimiemie. 
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La figure 2 monte une recapitulation de quelques uns des moteurs de Tart anterieur 
de I'inventeur, soit le moteur a cylindre rotor, le moteur a pales coulissante 
triangulaire , la semiturbine difKrentielle . 

La figure 3 montre , aussi du meme inventeur , les moteurs retro rotatif 
triangulaires , dits moteurs Boomerang , de meme que l,aspect mecanique bi rotatif 
et retro rotatif des poly turbines . 

La figure 4 montre , au surplus des machines a pistons a bielles rectiligne , les 
divers types machines qui seront affectees par les presentes les diverses figures de 
machines . L'on y retrouve en a , les machines post rotatives, en b les machines 
retrorotatives, en c) les poly turbines a structure palique , en d) les semi turbines 
difKrentielles , en e) les machines a cylindre rotor , en f) les machines a pistons 
p6ripheriques , en g) les machines Slinky , en h ), es machines hybrides, en i) les 
machines rotatives peripheriques. 

La figure 5 montre que le champs de la presente invention s' applique aussi , 
indifferemment sur les parties compressives soit par poussee en a ) , par traction 
en b) , de fa9on standard ou differentielle 

La figure 6 montre que toutes les realisations geometriques repondent de diverses 
fa9ons de la definition generale de machine motrice selon laquelle le mouvement 
des parties compressives est irregulier en geometric ou en dynamique et se 
differentie du mouvement circulaire et regulier des parties motrices 

La figure 7 montre en a ) les differences fondamentales entre les machines a 
pistons et a pales selon que les parties compressives sont liees indirectement ou 
directement aux partie motrices. 

La figure 8 montre les divers moyens de liaison indirectes des parties, dit moyens 
interstices, ou ligaturaux . 

La figure 9 montre qu*une generalisation des moyens ligaturaux exposes en 9 peut 
etre produite pour toute machine a piston. Ici I'exemple est donne a partir d'une 
machine a cylindre rotor 

La figure 10 montre que la coulisse peut aussi etre utilisee dans la machines a pale 
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La figure 1 1 montre les deux grandes methodes de base de correction du 
mouvement irregulier des pales des parties compressives vers le mouvement rotatif 
des parties mecaniques. 

La figure 12. 1 montre en a ) b ) c) au niveau d3aiamique les distinctions 
importantes relatives aux sens des mouvement de pales , par rapport a celui de leurs 
parties motrices , pour chacune de ces machines , ce qui permet d*en determiner 
I'appartenance a la classe post rotative ou retro rotative. 

La figure 12.2 montre en c ) que Ton peut soutenir une pale en chaque extremite 
par une structure combinant retro et post rotativite 

La figure 13 montre que les actions des parties mecaniques en sens contraire des 
pales , dans les machines retro rotatives , resultent en une reduction du temps mort 
haut de celles-ci , par rapport aux machines a piston et aux machines post rotatives. 

La figure 14 montre que les machines retro rotatives Boomerang, post inductives, 
et bi rotatives peuvent etre generalisees en classes de machines, selon des regies 
des cotes 

La figure 15 montre que partant de ces generalisation et regies , un cylindre par 
exemple de trois cotes peut permettra la realisation tout a fiiit differente de 
machines retro mecaniques, post mecaniques etbi mecaniques selon la forme de 
pale utilise et la dynamique qui lui est appliquee. 

La figure 16 presente un conmientaire plus detaille de la methode de motivation de 
la pale dite par mono induction post rotative et par mono induction retrdrotative 
respectivement a des machines de geometric Wankle et de geometric Boomerang., 
deja represente a la figure 12 . 

La figure 17 donne une explication geometrique prealable a la construction de la 
methode dite. par poly induction 

La figure 18.1 montre comment realiser mecanique les donnees geometrique 
commeiitees a la figure 13 

La figure 18.2 montre un methode similaire , dite de poly induction , cette fois-ci 
produite de maniere a pouvoir realiser un retro rotation des planetaire lors de la 
rotation du vilebrequin, ce qui permettra de realiser un machine de type retro 
rotatif. 
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La figure 19 montre le travail de la pale par rapport au vilebrequin lorsque 
observee par u observateur interieur, a savoir situe sur le vilebrequin, ou sur la pale 
elle-meme. 

La figure 20.1 montre la methode de support dite par semi transmission. 

La figure 20.2 decrit la meme methode , appliquee cette fois-ci a une machine post 
rotative de base , qui sera des lors dite , machine post rotsative par semi 
transmission. 

La figure 21 montre la methode de support dite par engrenage cerceau 

La figure 22 a et b montre respectivement les methodes dites par engrenage cerceau 
par couplage anterieur et par engrenage cerceau a coiq)lage exterieur. 

La figure 23. 1 montre la methode de support dite par engrenages intemes 
juxtaposes. 

La figure 23.2 represente la meme methode, cette fois-ci appliquees a une machine 
post rotative. 

La figure 24.1 montre la methode dite par engrenages intemes superposes. 

La figure 24,2 montre meme methode qu'a la figure precedente, cette fois 
applique a une geometric post rotative 

La figure 25. 1 montre la methode dite par engrenage intermediaire. 

La figure 25 2 est une methode similaire a celle de la figure precedente, appliquees 
a ime machine post rotative. 

La figure 253 est une methode derivee de la precedente en ce que T engrenage 
intermediaire actionne plutot cette fois-ci T engrenage de pale , puisque celui-ci est 
de type inteme , par le recours a un engrenage de lien . 

La figure 26 montre la methode par engrenage cerceau intermediaire 
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La figure 27.1 montre la methode dite par engrenage talon 

La figure 27.2 montre la meme methode que celle presentee en 27.1 , mais cette 
fois appliquee a une machine de geometrie post rotative- 
La figure 28.1 montre la methode dite par engrenage central post actif 

La figure 28.2 est une methode similaire a celle de la precedente figure, cette fois- 
ci appliquees a une machine de geometrie post rotative. 

La figure 29 montre la methodie par engrenage central post actif motive par double 
d'engrenagesdelien. 

La figure 30.1 montre la methode par engrenage cerceau de pale 

La figure 30.2 montre que Ton peut appliquer une methode similaire a ne machine 
de type retrorotative. Cette fois-ci cependant, Ton a laisse libre Tengrenage central 
de pale, et Ton a motive par engrenage cerceau Tengrenage superieur du maneton. 

La figure 311 montre la methode dite par structure engrenagique 
La figure 31.2 montre la figure precedente en trois dimensions. 

La figure 32 montre la methode dite par engrenage excentrique 

La figure 33 montre la methode dite par soutient centralQ-peripherique 

La figure 34 montre la methode par attaque deportee 

La figure 35.1 montre de &9on resumee que toutes les mecaniques deja expos^es 
s'appliquent aux moteurs retro rotative, dont la forme la plus representative est 
celie du moteur triangulaire Boomerang 

La figure 35.2 est la suite de 35.1 

La figure 36.1 montre que toutes les mecaniques deja commentees s'appliquent 
aussi aux machines post rotatives, dont la forme la plus usuelle est celle de la 
geometrie Wankle, generalement realise par une methode de soutient de type mono 
inductive 
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La figure 36.2 complete la figure precedente. 

La figure 37 montre en a) et b) respectivement, les methodes retromcaniques et bi 
mecaniques de soutient des parties compressives des moteurs a bielle rectiligne 

La figure 38 montre les quatre principales methodes d'equilibrage des soutiens de 
ces machines 

La figure 39 montre que tous les soutiens deja conmientes , ici plus specifiquement 
sous leur forme retro mecanique , peuvent au surplus etre appliquees aux moteurs a 
pistons 

La figure 40 montre Tapplication des autres methodes, ce qui permet de generaliser 
cette machine 

La figure 41 montre les differences principales des trois grands types de geometric 
pouvant etre realisees avec les inductions mecaniques presentees precedemment, et 
les corrections pouvant y etre apportees 

La figure 42 montre que la coulisse est non seulement un procede de ligature 
correctionnelle de premier niveau, mais qu'elle peut etre utilisee a un second 
niveau. 

La figure 43 montre les corrections de mouvement de pale et de forme de cylindre 
apportees par engrenage de support actif 

La figure 44 montre les corrections de mouvement de pale et de forme de cylindre 
apportees par engrenage cerceau, engrenage intermediaire , ou cerceau 
intermediaire 

La figure 45 montre les corrections de mouvement de pale et de forme de cylindre 
apportees par addition de bielle ou excentrique de geometric 

La figure 44 montre une comprehension des corrections de mouvement de pale et 
de forme de cylindre apportees par combinaisons etagees ou juxtaposees de 
methodes de soutient modifiant la course de la pale 

La figure 45 montre une comprehension des corrections de mouvement de pale et 
de forme de cylindre apportees par combinaisons etagees ou juxtaposees de 
methodes de soutient modifiant la course de T excentrique du vilebrequin 
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La figure 46 montre schematiquement que Tune des fa9ons les plus mecaniques de 
realiser les changements de forme de cylindre consiste a etager les inductions 
mecaniques 

La figure 47 montre une autre fa9on de comprendre les corrections a apporten L'on 
sait que dans le moteur triangulaire, il fait augmenter la compression, alors que 
dans le moteurs rotatifs, il feut la diminuer. 

La figure 48.1 et suivantes montre la regie selon laquelle Ton peut etager deux 
types de methodes de soutient de telle maniere de synchronise le controle 
positionnel ou orientationnel des pales permettant de realiser les formes 
recherchees. 

La figure 48.2 montre en a que Ton produit la machine de geometric Wankle a 
cylindre moins large avec ime realisation similaire a la precedente, realisant 
cependant la course de Texcentrique central cette fois-ci elliptique 

La figure 48.3 montre deux autres possibilites de combinaisons de methodes. Ici 
Ton a produit la machine de type geometric Wankle , cette fois-ci a courbure de 
cylindre amelioree , avec le recours, au niveau positionnel , de la methode dite par 
engrenage cerceau a 1 ) > et au niveau orientationnel, de la methode par mono 
induction.a 2 ) 

En 48.3 b ) les deux methodes combinees sont plutot , au premier niveau , en b 
1) la methode par mono induction , et en b 2 ) celle par poly-induction 

La figure 48.4 montre que les mecaniques peuvent tout aussi bien etre realisees 
de fa9on inverse. L'on pourra par exemple realiser, au niveau de Tinduction etagee, 
une induction r^trorotative. 

La figure 49 montre que, dans le cas ou Ton entehd realiser la machine avec des 
engrenages d'induction de type inteme. Ton pourra monter les combinaisons de 
mecaniques inductives en juxtaposition. Tune d'elle controlant I'excentrique 
positionnel, et Tautre, indirectement cette fois-ci Tengrenage d'induction de pale, 
par le recours a un tiers engrenage nomme engrenage de lien. 

La figure 50.1 montre le cas de controle de pale en combinaison, en lequel 

r engrenage de support de 1' induction etage serait dispose rigidement dans le flanc 
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de la machine- En ce cas, soit Tengrenage d'induction soit I'engrenage de support 
serait irregulier, ce que I'on nommera engrenage polycame. 

La figure 50.2 montre Thypothese ou la deformation est plutot portee sxir 
Tengrenage de pale. 909, alors que Tengrenage de support est regulier. En efFet, 
Tengrenage de pale, ici irregulier, demeurera couple a Tengrenage pale , meme si 
le centre de celle-ci a un deplacement elliptique. 

La figure 50.3 montre une couple transversale de ces rapports d'engrenages. 
L'on y voit que les engrenages ronds, demeureront couples aux engrenages 
irreguliers, dont les courses sont axissi irregulieres. 

La figure 51.1 montre les corrections de mouvement de pale et de forme de 
cylindre apportees par engrenages excentriques et/ou polycames 

La figure 51.2 montre des rapports contraires d'engrenages a ceux des de la figure 
precedente, cette fois-ci appliques a une machine de geometric Wankle 

La figure 52 et suivantes donnent de plus amples explications permettant de 
comprendre Tincidence et les possibilite d'application des engrenages excentriques 
et polycames. En celle-ci , Ton montre en a ) le rapport d'engrenages reguliers et 
irreguliers, excentriques ou polycames. En b,c,d Ton montre les rapport 
d'engrenages irreguliers entre eux , ayant des axes de rotation fixes. 

La figure 53 montre les relations d'engrenages excentriques ou polycames montes 
de fa9on planetaire. 

La figure 54 montre la regie d' equidistance au centre que produit I'engrenage 
planetaire. 

La figure 55 montre I'incidence de I'utilisation de ce type d'engrenages utilises lors 
d'une methode par mono induction, appliquee a des machines de geom^tiie Wankle 
et de geometric Boomerang. 

La figure 56 montre I'application de ce type d'engrenage a des semi turbines 
diflferentielles, ce qui permet d'en retrancher les moyens interstices ou ligaturaux . 

La figure 57 monte les regies d'equidistance du centre des engrenages planetaires a 
la surface de I'engrenage de support en a ) et en b , la regie d'equidistance de 
points , les centres , des engrenages d' induction entre eux en cors de rotation. 
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La figure 58 montre le soutient possible et facilite de pales dont la course est 
complexe avec Taide de tels engrenages . 

La figure 59 montre donne trois exemples qui montrent que Tutilisation des 
engrenages excentriques et polycames peut etre utilise dans tout endroit en lequel 
Ton pourrait normalement utiliser un engrenage standard . En a ) Ton retrouve un 
methode par semi transmission utilise de fa9on poly camee , en b ) Ton a produit un 
methode par engrenages cerceau polycame, et en c , une methode par engrenage 
intermediaire polycames. 

La figure 60 a montre une poly turbine realisee par une mono induction corrigee 
par addition geom^trique en a , puis par engrenage cerceau additionne de bielle de 
geometric en c , puis par engrenage intermediaire additionnee de bielle de 
geometric en d . Toutes les autre methodes du corps seraient ainsi adequates, avec 
addition de bielle de geometrie pour soutenir les parties de la structure palique, ou 
encore de la structure palique, utilisee comme structure de soutient de metaturbine,. 

La figure 61 montre que, si Ton suit le deplacement du piston dans ime machine a 
cylindre rotor. Ton constatera que le piston poursuit tres exactement la meme 
course que les extremites des emplacements de soutient des structures paliques de 
poly turbine. II ressort de cette constatation fort importante que non seulement, 
cette machine peut etre produite avec toutes les methodes de mecanisations 
comprises au corpus des presentes, avec une correction geometrique, ce qui nous 
donne plus de quatre cents methodes de soutient pur cette machine, mais aussi que 
toutes les methodes comprises au corpus peuvent simplement se voir ajouter une 
bielle de geometrie , et ainsi permettre de support les pistons sans bielles fibres. 
• 

La figure 60 montre Taspect bi rotatif de la machine, chaque piston etant supporte 
par bi mecanique. 

La figure 62 montre en a un support de piston par mono induction additionnee de 
bielle de geometrie, en b ime induction par engrenage cerceau, additionnee de 
bielle de geometrie, en c , une induction par engrenage intermediaire additionnee 
de bielle de geometric., ces application montrant hors de tout doute , Tappartenance 
de ce type de machine a la definition generale donnee 

La figure 63.1 montre que Ton peut realiser la machine a cylindre rotor de fa9on 
mecanico inductive. 

102 



La figure 63.2 est ime vue en trois dimensions de ces mecanisations 

La figure 64 montre la metaturbine comme etant une machine de troisieme degre, 
cette machine devant etre reaUse par trois mono induction etagees, ou encore un 
mono induction corrigee en deux reprises.. 

En c , Ton voit que les deux corrections effectuees simultanement realisent une 
machine de niveau de complexite superieur, soit de troisieme niveau, produisant 
des cylindres irreguiiers . 11 s'agit des poly turbines. 

La figure 65 montre que Ton peut desaxer de fa9on intentionnelle les courses 
naturelles des machines , comme par exemple a bielle rectiligne , et a course 
elliptique, pour ensuite les recorriger par quelque moyens, tels des coulisses, des 
bielles libres, ou preferablement des engrcnages polycame. 

La figure 66 montre que si Ton entend diriger le piston d'un machine tout autant 
positionnellement qu'orientationnellement , Ton doit utiliser des mecaniques de 
quatrieme degre. 

La figure 67 montre que toute machine qui peut etre faite de fa9on standard, peut 
aussi avoir ses parties compressives de fa9on centrale, et ses mecaniques en 
peripheric. 

La figure 68 montre des exemples de machines a pistons rectilignes centraux dites. 
Slinky 

» 

La figure 69.1 montre des machines a pistons peripheriques standard ou 
differentielles 

La figure 69.2 montre que nombre de cylindre et de pistons est ici variable , de 
m£me que le nombre de mouvement altematif pour chaque tour de chacim , ce qui 
pourra done resulter en des cours plutot carr^oide, octogonale et ainsi de suite. 

La figure 70 montre que Ton peut generaliser Tutilisation des engrenages 
polycames par exemples aux semi turbines differentielle, ce qui permettra de 
changer le moyen initial de ligature de la pale a I'excentrique qui etait, initialement 
par coulisse. 
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La figure 71 montre une coupe d'une antiturbine differentielle 
La figure 72 montre une poly turbine differentielle 
La figure 73 montre une polyturbine a cylindre rotor 

La figure 74 montre une machine en combinaison pistons-pistons desynchronises. 

La figure 75 montre une combinaison des machines post et retro rotatives auto 
pompees a pistons 

La figure 76 montre les gen6ration6 de machines de type meta turbines 
La figure 77.1 montre une machine a cylindre ballon. 

La figure 77.2 montre que Ton peut aussi combiner machines a pistons rotors et 
semi turbines . 

La figure 78.1 montre un classement des machines selon leurs degres 

La figure 78.2 poursuit les principales formes de la figure precedente 

La figure 79 montre divers modes de compression , par poussee en a , par traction 
en b , differentiel en c . 

La figure 80 montre des engrenages nommes engrenages chevauches. 

La figure 81 montre que Ton peut coupler indirectement mais rigidement les parties 
compressives des parties motrices, et produire entre ces parties une plaque 
circulaire d*isolement de ces parties qui pourra servir a la fois de valve . 

La figure 82, montre que Ton peut decomposer et diviser la repartition du 
mouvement 

La figure 83 montre , partant des observations de la demiere figure , que Ton peut 
meme combiner , machines post et retrorotative de telle maniere que I'une soit la 
pompe de 1' autre , qui sera motrice. 
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La figure 84 montre que les pales pourraient aussi etre dessinees de telle maniere 
de realiser des machines hydrauliques. 

Les figures 85 sont toutes des reproductions de notre demande de brevet, ici en 
priorite , qui donnent d'autre possibilites de realisation de machines par 
combinaisons de methodes 

La figure 85.1 montre une combinaison de mono induction retrorotative au degre I 
et une methode par poly induction au niveau II , etage . 

La figure 85.2 montre une methode par mono induction au Niveau I et par 
engrenage cerceau de pale au niveau II 

La figure 85 .3 Montre un mono induction retro rotative au niveau I et de meme 
retrorotative au niveau n 

La figure 85.4 montre une methode par mono induction post rotative au niveau I et 
retrorotative au niveau n 

La figure 85.5 montre une methode par engrenage cerceau au niveau I et post 
rotative en 11 

La figure 85.6 montre une methode par engrenage cerceau au niveau I et par 
engrenage cerceau de pale au niveau II 

La figure 85 .7 montre une mono induction additionnee de bielle de geometric en 1 
et un induction par engrenage polycame en 11 

La figure 85.8 montre deux inductions par engrenage cerceau 

La figure 85.9 montre une mono induction post rotative aux niveaux I et H. 

La figu85.9.1 deux induction etagees dont Tengrenage de support , non p61ycam6, 
est pour chacime d'elles dans le flanc de la machine L'on dira alors qu'elles sont 
etagees en juxtaposition. Pour ce faire. Ton utilise un engrenage de pale de type 
interne et l,on utilise des engrenages de lien pour le coupler a l,engrenage de 
support. 

La figure 85.9.2 montre une mecanique de premier niveau de type poly 
inductive.,et de second de type mono inductive 
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La figure 85.93 montre deux mecaniques poly inductives etagees. 

La figure 85.9,.4 montre une mecanique par semi transmission combinee a une 
mecanique par engrenage cerceau de pale. 

La figure 85.9.5 montre deux mecaniques retrorotatives etagees juxtaposees. 

La figure 85.9.6 montre deux mecaniques retrorotatives etagees juxtaposees 

La figure 85.9.7 montre deux mecaniques retrorotatives etagees juxtaposees 

Ici Tengrenage de support est fixe rigidement sur Texcentrique , et de fa9on centree 
, ce qui cree la meme geometric que sMl etait , comme dans les autres versions, 
centre avec le maneton. 

La figure 86 montre des variations de mecaniques acceleratives. 
Description detaillee des figures 

La figure 1 montre, a titre recapitulatif, les principaux types de moteurs connus de 
Tart anterieur , soit les moteurs a pistons standard , orbital, les moteurs a pales, de 
geometric Wankle, et a structure palique , de geometric Wilsonnienne 
En a ) , Ton montre une machine a pistons standard. En cette machine , le 
mouvement rectiligne alternatif de la partie compressive , soit le piston 1 , est 
synchronise au mouvement du vilebrequiQ 2 par le recours a une bielle 3 

Dans la figure 1 b ) , Ton retrouve plutot une disjrosition dite orbitale . Cette 
disposition a couramment ete utilisee par exemple dans T aviation. 
Ici, le mouvement et la synchronisation des pieces est identique a la disposition 
standard. Cependant, la geometric de T emplacement ces parties compressives 
cylindre-pistons , par rapport au vilebrequin est specifique : ceux-ci sont disposes 
sur diflerents axes 4 , ce qui rend possible la realisation du vilebrequin avec xm seul 
maneton 5 , alimentant chaque ensemble de bielles pistons. 

Les figures c et d ) montrent principalement des machines post et rotatives a pales , 
supportees de maniere mono inductive. La machine post rotative, plus 
specifiquement a pale triangulaire, est generalement appelees moteur Wankle , du 
nom de son inventeur. La machine retroratative, ici triangulaitre, ou Boomerang, a 
sa forme geometrique divulguee dans notre brevet titre Machine energetique a poly 
induction 
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Dans ces types de machines, la bielle est soustraite, et cela a pour resultat que la 
partie compressive, realisee sous la forme d'une pale, doit etre controlee non 
seulement le positionnement, mais aussi rorientationnellement. En effet , le 
positionnement de la pale est assur6 par un excentrique , monte rotativement dans 
la machine , alors que Torientatioij de celle-ci est assur^e par une mecanique de 
type post rotative et mono inductive , c*est-a-dire entrainant la pale dans le meme 
sens que le vilebrequin. 

En 1 d ) , Ton retrouve la machine a structure paliques , dont la premiere realisation 
du type de parties compressives utilisees a ete produite par I'inventeur Wilson ( 
1978 ) . En effet, la partie pistonnee est ici realisee pai des pales assemblees sous la 
forme d'un quadrilatere flexible. Leur modification alternative de forme carree a 
losange penhet de suivre la forme quasi-elliptique du cylindre. 

II est important ici de mentionner Taspect original du mouvement de chaque pale 
de cette structure palique , a la fois rotatif et oscillatoire , 

Nous avons deja mentionne a ce sujet que Wilson n'avait pas realise la nature 
correcte de ce type de machine et pour cette raison n'avait pas realise de fafon 
viable et correcte la structure de soutient de la structure palique. Nous avons k ce 
jour realist ce travail et propose plusieurs manidres pertinentes de soutient de ces 
structures palique. L'on consultera, pour de plus amples details nos demandes de 
brevets a ces sujets . 

La figure 2 monte une recapitulation de quelques uns des moteurs de I'art anterieur 
de rinventeur, soit le mpteur a cylindre rotor, le moteur a pales coulissante 
triangulaire, la semiturbine differentielle .Cette figure montre en effet une version 
difif^rente des moteurs a pistons que nous avons nomme machine a cylindre rotor y 
cette machine 6tant couverte par notre brevet canadien a ce sujet. Dans cette 
machine, les deux axes de support du rotor et des bielles sont situes sur des 
enq)lacement diff^rents , Tiin d'eux , celui du cylindre rotor 1 1 6tant centra el le 
second , ^tant excentrique 12. Par com^quent, les differentiations entre les parties 
cylindriques 13 et les parties pistonn6es 14 ne sont pas dues au mouvement 
altematif rectiiigne du piston, mais plutot aux double mouvements circulaires 
differentiels des parties cylindriques 15 et pistonnees 16. . 

En b ) Ton retrouve un moteur a mecanisation rectiiigne . Dans ces machines, le 
mouvement rectiiigne du piston est obtenu par le montage sur le maneton d'un 
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vilebrequin-maitre 16 , d'un excentrique 17 muni d'lm engrenage que Ton dit 
engrenage d' induction 18 , a un engrenage dit engrenage de support 19 , de type 
interne , cet engrenage etant rigidement fixe dans le cote de la machine 

La figure 2 c montre que Ton peut aussi produiie la machine de maniere rotative 
avec des pistons central 14 b , ou encore avec Taide de pales coulissantes 19 

La figure 3 montre, aussi du meme inventeur, les moteurs retro rotatif triangulaires 
, dits moteurs Boomerang , de meme que 1' aspect mecanique bi rotatif et refro 
rotatif des poly turbines .L'on peut voir en a, une premiere machine de type 
r^trorotatif se definissant par une pale de deux cotes 21 motivee rotativement dans 
un cylindre a trois cotes 22 , d'ou son appellation de moteur triangulaiie 
Boomerang 

La figure b mets en evidence par sa mecanique retrorotative conigee post 
rotativement par Taction de bielle de g^om^trie 24, Taspect bi- rotatif de la 
machine de type poly turbine 

La figure c montre que les differences peuvent etre consideres^entre deux 
mouverhents circulaires de meme centre 25, dans la mesures ou le mouvement du 
vilebrequin est regulier, 26 et celui des pales accelero- deceleratif , 27 , ce qui 
montre que toute machine motrice repond de la definition generale que nous en 
avons feite dans notre divulgation. 

La figure 4 montre , au surplus des machines a pistons a bielles rectiligne , les 
divers types machines qui seront affectees par les presentes les diverses figures de 
machines . L'on y retrouve en a , les machines post rotatives, en b les machines 
retrorotatives, en c) les poly turbines a structure paHque , en d) les semi turbines 
differentielles , en e) les machines k cylindre rotor , en f) les machines a pistons 
peripheriques , en g) les machines Slinky i en h ), es machines hybrides, en i) les 
machines rotatives peripheriques. 

La figure 5 montre que le champs de la pr6sente invention s'applique aussi , 
indifferemment sur les parties compressives soit par poussee en a ) , par traction 
en b) , de fa9on standard ou dififerentielle en c ) , et de plus qu'elles soient 
verticales, horizontale ou oblique, , standard, en peripheric, ou par explosion 
centrale. En effet, les variantes des machines precedentes realisees par des 
modifications aux parties compressives, par combinaison, par inversion 
g^om^trique, par traction et ainsi de suite, qui en d6pit de ces modifications 
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pourront quand meme etre soutenues par le corpus mecanique ici propose, et par 
consequent appartenir a la definition generale donnee. 

La figure 6 montre que toutes les realisations geometriques repondent de diverses 
fa9ons de la definition generale de machine motrice selon laquelle le mouvement 
des parties compressives est irregulier en geometrie ou en dynamique et se 
differentie du mouvement circulaire et regulier des parties motrices Cette figure 
montre schematiquement que Ton peut en effet definir toute machine motrice 
comme un machine transformant un mouvement irregulier, geometriquement ou 
dynamiquement , ou les deux a la fois , en un mouvement regulier circulaire 

En effet , quelque soit le type de machine ici expose , tant au point de vue de ses 
parties compressive que de ses methodes de mecanisation , cette rdgle de base est 
v^fiable et applicable. Nous verrons plus abondamment dans les pages qui vont 
suivre, que divers degr^s de complexity peuvent intervenir entre la regularite du 
mouvement circulaire de la partie motorisante et Tirregularite du mouvement des 
parties compressives. 

Pour r instant cependant, la presente figure n'a pas pour objet de montrer plus 
precisement la precedente definition 

Dans la figure a) , Ton peut apercevoir que la puissance est e^lisee dans un moteur 
a piston conventionnel , est donn^ par la difference dynamique se produisant 
entre la realisation d'un mouvement rectiligne altematif 41 et par la partie 
compressive, ici un piston 42 , et le mouvement circulaire regulier 43 du maneton 
du vilebrequin 44 

Dans la figure b , Ton a realise la machine motrice sous sa forme orbitale. La 
difference fondamentale entre ce type de moteur et le moteur a piston standard est 
avant toute chose geom^trique, les organes de compression pistons, cylindres 45 
etant disposes chacun h un angle specifique 44 , et raccord^ ^ vin m6me maneton 45 
, alors que dans un moteur conventionnel , ce sont plutot les manetons qui 3ont 
diff^renti^s. 

La structure dynamico-mecanique demeure done la meme que dans les moteurs a 
pistons standard , puisque comme precedemment , le mouvement altematif 
rectiligne de chaque piston 46 est transfere en un mouvement circulaire . 

L*on retrouve en c , un troisieme version de moteur k partie compressive a pistons , 
dite moteur k cylindre rotor . La particularity de ce moteur est que le cylindre, que 
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I'on a nomme cylindre rotor, a un fonction dynamique puisqu'il est monte 
rotativement dans la machine. L' action differentielle irreguliere des courses des 
pistons 49 et du cylindre 50, servant a la fois de vilebrequin , resultent en 
mouvement moteur , et realise la definition donnee precedemment . 

Dans I'exemple d ) dans lequel est realise iin moteur dit moteur rotatif Wankle, le 
mouvement des parties compressives realise par la pale 51a une forme 
s'approchant de celle d'un huit , et est transformee en im mouvement circulaire 52 , 
realise sous la forme d'un excentrique . 

Dans la figure f , le mouvement irregulier de la partie compressive , soit de la pale 
53 , cette fois-ci d'un moteur triangulaire Boomerang , est aussi transforme en im 
mouvement regulier etrotatif du vilebrequin 54 

De meme en f , le mouvement altemativo-rotatif de chacune des pales de la 
structure palique de la poly turbine est transform^ en un mouvement circulaire du 
vilebrequin 56. 

L'on notera que le mouvements des vilebrequins des machines montees en e et f est ' 
possiblement en e , sont contraires a celui des parties compreesives , pales et 
structures paliques , ce qui en fait des machines de nature retro rotative,m ou de 
souche retrorotative , bi-mecaniques selon le cas. La figure h represente elle aussi 
un machine motrice respectant la definition gen^rales que nous avons donnee a la 
divulgation. Dans cette machine motrice, le piston est plutot dispose a I'horizontale 
par rapport au centre de la machine et leur mouvement altematife et irreguliers est 
transforme en un mouvement circulaire regulier .61 

En g de la meme figure, nous reproduisons notre semi turbine differentielle. 
La particularite de cette machine consiste en ce que les pales, tout autant que le 
vilebrequin toument de fa9on parfaitement circulaire. La difference motorifique 
consiste en ce que la difference entre le mouvement des pales et le mouvement du 
vilebrequin, qui n'est done pas d'ordre geometrique, est plutot d'ordre dynamique. 
En effet, alors que le mouvement des pales, bien que circulaire, est altemativement 
acceleratif et d^celeratif, celui du vilebrequin est regulier 59. 

Bien entendu, il existe, comme nous I'avons mentionne, d'autres 
variantes des machines motrices , issues des ces demieres , selon par exemple que 
Taction sur les parties compressives est par traction , par poussee etc, mais les 
precedents exemple nous semblent suffisants pour bien montrer que la definition 
donnee demeure pertinente quelque soit la machine. 
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La figure 7 montre les differences fondamentales entre les machines a pistons et k 
pales selon que les parties compressives sont liees indirectement ou directement 
aux partie motrices. Cette figure montre en efFet que les machines a pistons, dans 
leurs realisations les plus simples se differentient des machines a pales en ce que, 
les parties compressives 70 de celles-ci, dont la directionalite est assurde en partie 
par leur introduction dans le cylindre 71, sont liees de fa9on indirecte, par 
i'intermediaire d'un moyen, que nous nommerons moyen ligatureal, au vilebrequin 
de la machine. Cette partie ligatrice est le plus generalement realisee sous la forme 
d'une bielle libre 72, mais il existe plusieurs autres moyens possibles de ligature. 

Les machines a pales se caracterisent par le fait que les parties compressives sont 
mont6es directement sur Texcentrique 73 ou le maneton 74 du vilebrequin 

Les differences entre les mouvements des parties compressives et de motricit^ sont 
done deportees vers Text^rieur du systeme, et affectent directement la course des 
parties compressives. Par consequent, la forme du cylindre 75 . L'aspect non 
seulement positionel, mais aussi orientationel des parties compressives, les pales, 
doit done etre controle. Ceci est realise par plusieurs methodes deja exposees par 
nous-memes , de meme que par la methode en mono induction realis6e dans 
moteurs post rotatif a cylindre en huit de type Wankle 76. 

La figure 8 montre les principaux moyens de ligature unissant les parties 
compressives, de type a pistons, aux parties motrices. 

En a ) la plus commune , Ton retrouve la bielle libre 90 . Fixe librement a son 
extremite superieure a I'axe du piston 91 , et a son extremite inferieure au maneton 
82 du vilebrequin , elle transforme facilement , de par sa flexibilite , le mouvement 
altemativo-rectiligne du piston en un mouvement inferieur circulaire. 

En b , Ton retrouve la correction par coulisse . Ce type de correction est 
couramment utilise dans d' autres appareils, notamment par exemple dans les scies 
sauteuses. . Ici, la bielle 90 est relive de par le haut 93 de fa9on fixe au piston. Au 
bas de cette bielle est dispose , aussi de fa9on fixe, une pieces mimie d'un coulisse 
laterale 94 , en laquelle sera engagee de fagon coulissante le maneton 95 du 
vilebrequin. 

L' action laterale du vilebrequin 96 en cours de rotation sera absorbee par la 
coulisse, et sera par consequent annulee 97. Quant a son action verticale, elle sera 
transmise directement au piston. 
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La troisieme methode de ligaturation des pistons et vilebrequin, pourra etre dite par 
bielle flexible. L'on supposera en cette methode une bielle realis^e dans un materiel 
flexible coiqjle de par le haut de fa9on rigide au piston 98 et de par le bas de fagon 
libre au maneton du vilebrequin. 99. Dans cette realisation, la flexibilite 100 de la 
bielle absoibera Taspect lateral du deplacement du vilebrequin, mais garantira la 
transmission des rapports verticaux entre celui-ci et le piston. 

La quatrieme methode de ligaturation des parties compressives pistonnees aux 
parties motrices du vilebrequin sera dite par cylindre oscillant. 

Dans cette methode, chaque cylindre est monte de fa9on oscillante 101 dans la 
machine. La bielle et meme le piston pourront done directement etre reliees a 
Texcentrique du vilebrequin 103, L* aspect lateral du mouvement de Texcentrique 
du vilebrequin sera done absorbe par a qualite oscillatoire du cylindre, alors que 
Taspect vertical conservera son incidence sur le piston. 

Une autre methode de ligature des parties compressives et motorise sera dite par 
induction mecanique. Comme on le verra plus abondanmient dans le prochaines 
figures, cette methode peut etre realisee de diverses manieres, qui formeront le 
corpus mecanique de la present, et dont nous ne presentons pour le moment que la 
plus elementaire, pour ce type de soutient. 

Dans la pr^sente mecanique. Ton monte rotativement sur le maneton du 
vilebrequin 104 un excentrique 105 dont le rayon est egal a celui du vilebrequin. 
Cet excentrique est muni rigidement d'un engrenage dit engrenage d' induction, cet 
engrenage d'induction .106 tant couple a un,engrenage interne, de deux fois sa 
grosseur , dispose rigidement dans le cot6 de la machine que Ton dira engrenage de 
support 107 . 

L' action post rotative du vilebrequin 108 entrainera Taction retrorotative de 
r excentrique et les aspects verticaux de chacun des mouvements seront 
additionn^s alors que les aspects lat^raux seront annul6s. 
L' action de Texcentrique sera done alternative et rectiligne., ce qui permettra un 
controle ou un soutient du piston sans bielle, de type mecanico-inductif . 

En f , de cette demiere figure , Ton peut aussi constater que Ton peut conduire de 
fa9on parfaitement rectiligne le piston de la machine par le concours de deux 
ensembles de vilebrequins tel 90 a 90 b montes de fe9on antirotative Tun de Tautre 
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La figure 9 montre qu'une generalisation des moyens ligaturaux exposes en 9 peut 
etre produite pour toute machine a piston. Ici Texempie est donne a partir d'une 
machine orbitale 

Voici par exemple en a) le moteur orbital est produit de fa9on conventionnelle. En 
b) , on a realise celui-ci avec des bielles a coulisses. En c) , la realisation est 
produite avec des bielles flexibles . En d) , Ton a produit la machine avec des 
cylindres oscillants, et en e) , avec une mecanique de base de la gamme des 
methodes mecaniques dont Ton exposera la detail plus loin dans la presente 
description . 

La figure 10 montre que Ton peut aussi appliquer ces methodes aux moteurs a 
cylindre rotor, chaque piston etant controle par des mecaniques ligaturales de 
meme nature que les methodes utilisees precedemment. 

En a) , Ton a le moteur a cylindre rotor de base , realisant un seul mouvement 
altematif de chaque piston par tour . En b) , on celui-ci avec une ligature de type a 
bielles coulissantes . En c ) celle -ci est realisee avec des bielles flexibles . En d ) 
avec des cylindre oscillants. 

La figure 1 1 montre les deux grandes methodes de base de correction du 
mouvement irregulier des pales des parties compressives vers le mouvement rotatif 
des parties mecaniques. La figure montre plus precisement que la coulisse peut 
aussi etre utilisee dans la machine a pale 

La premiere methode est par action qoulissante de la pale, disposee dans im rotor, 
lui-meme installe de fa9on rotative dans la machine. 

Dans les deux figures, soit quasi circulaire et quasi triangulaire , 

la pale 1 10 , est dispose de fa9on coulissante 111 dans un rotor nonrnie noyau de la 

turbine 1 12 , monte rotatiyement 113 dans celle-ci . 

Dans les deux cas. Taction combinee du rotor et de Texcentricite du cylindre utilise 
comme came, produit le mouvement desire de pale. 

Comme nous Tavons deja mentionne a plusieurs reprises, ce type de mecanisation 
tres elementaire, bien que pouvant slaverer suffisant dans des applications 
specifiques ne necessitant que peu de puissance, tel de petites pompes, 
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compresseurs, ne seraient etre utilisees convenablement en motorologie plus 
lourde, en laquelle une plus grande puissance et pression sur les elements seront 
realises 

La figure 12.1 montre en a ) b ) c) au niveau dynamique les distinctions 
importantes relatives aux sens des mouvement de pales , par rapport a celui de leurs 
parties motrices , pour chacune de ces machines , ce qui permet d'en determiner 
Tappartenance a la classe post rotative oii retro rotative. Cette figure explique en 
effet les principales raisons dynamiques qui peuvent permettre de classifier les 
machines rotatives de bases a pistons triangulaires, de geometric Wankle comme 
une machine post rotative. En effet , lorsque Ton observe le deroulement de la 
sequence des pieces dynamiques de la machine pour \m tour , Ton peut constater 
que Taction 121 du vilebrequin 120 est en vitesse acceleree post rotative par 
rapport a Taction del 23 de la pale 124 . L'on doit aussi constater que le vilebrequin 
toume dans le meme sens que la pale qu'il supporte. 

En fait Ton pourra constater qu'il est un art tres connu en la matiere que la pale 
toume a raison de un tiers de tour pour chaque tour complet du vilebrequin 

Ces constatations nous amenent a preciser que le temps mort des machines retro 
rotative, est pour ces raisons , de beaucoup plus faible que dans le machine a piston 
et que dans le machine post rotatives, dans leurs formes les plus elementaires , aux 
moteurs a pistons et aux moteurs retro rotatif les plus elementaires, soit les moteurs 
triangulaires boomerang , Ton s'aper9oit qu'a a mi descente de chacune de ces 
unites, le couple de la machine post rotative est faible , alors que celui du moteur a 
piston est moyen , et celui de moteur triangulaire est de beaucoup plus puissant. 

La figure 12.2 montre en c ) que Ton peut soutenir une pale en chaque extremite 
par une structure combinant retro et post rotativit^ . Chaque partie opposee de la 
pale 140 est en effet soutenue par un ensemble de deux bielles 141 , ou Tune est 
rattachee a im maneton dispose sur un engrenage planetaire retrorotatif 142 , et 
Tautre a un maneton d'un engrenage planetaire post rotatif 143 . Enaction combinee 
de ces rotations decrira un forme parfaitement birotative , c'est-a-dire permettant 
Taspect oscillatoire de la pale. 

La figure 12 en a,b,c,d,e, montre Taction pour un tour de ces mecaniques et parties 
compressives. 
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La figure 13 montre que les actions des parties mecaniques en sens contraire des 
pales , dans les machines retro rotatives , resultent en une reduction du temps mort 
haut de celles-ci , par rapport aux machines a piston et aux machines post rotativies. 
Comme on I'a deja dit, dans ce genre de machine, le vilebrequin, ou I'excentrique 
est .caracterise par le feit que son mouvement est realise en sens contraire de celui 
de la pale.. L'on peut de plus constater que Tangle de couple entre le vilebrequin et 
la pale 145 est beaucoup plus important dans ces machines que dans les types a 
piston et post rotative un deuxieme difference fondamentale avec le type de 
machine post rotative. Une seconde difference, est cette fois-ci relative a Tangle 
piston bielle 146, ici realise de fa9on figuree , qui est plus faible dans le moteurs a 
pistons. 

La figure 14 montre que les machines retro rotatives Boomerang, post inductives, 
et bi rotatives peuvent etre gen^ralisees en classes de machines, selon des regies 
descot^s Cette figure montre en efifet , tel que deja divulgue anterieurement , que 
les machines post , retro et bi rotatives de base sur lesquelles nous venons 
d'appuyer notre commentaire , ne sont que les machines les plus elementaires des 
series a Tinfini que Ton nomme post , retro ou birotative a x cotes. 

L 'on remarquera que, comme nous I'avons anterieurement defini, les machine post 
rotative se definissent geometriquement comme des machines dont le nombre de 
cote de pale est superieur deuna celui du cylindre en lequel elle est motivee, tel 
que montre ena) , alors que machines dites de geometric retro rotatives se 
caracterisent au contraire par une geometric, mettant en evidence un nombre de 
cote de pale de un inferieur a celui du cylindre dans le quel elle est motivee, tel 
que montre en b de la meme figure . Quant aux machines birotatives , tel que 
montre en c ), le nombre de cote des structure 's palique et du double de celui du 
cylindre. End) I 'on peut voir que le nombre de pale par cylindre, pour les 
machines de type semi turbine differ entielle, est variable de deuxjusqu'a n pales . 
En e ) Ton voit , comme on le r^crira plus abondanmient plus loin , que les m6ta 
turbines peuvent aussi dtre produites par generations. 

La figure 15 montre que partant de ces generalisation et rdgles, un cylindre, 
d'apparence similaire, par exemple ici de trois cotes, permettra, selon la forme de 
pale utilisee et la dynamique qui lui est appliquee, la realisation de machines tout a 
fait differentes et meme contraires, telles des machines retro mecaniques, post 
mecaniques et bi mecaniques. La figure montre en a ) que des cylindres de meme 
nombre de cotes , par exemple ici trois, peut par consequent permettre , selon le 
nombre de cot6 de la pale et le type de m^canique utilisees , permettre de produire 
des machine totalement differentes et opposees , telles la machines post , r6tro et 
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birotatives. Tel que Ton peut le constater, lorsque la machine sera realisee par un 
construction de type post rotative. Ton utilisera un pale de quatre cot6s en a) , 
lorsque Ton realisera la machine avec une construction de type retro rotative. Ton 
utilisera un pale de deux cote , tel que montre en b) . Finalement, pour les 
machines de type poly turbine, la structure palique convenable sera de six cotes. 

Les trois differences fondamentales suivantes assurent une plus grande puissances 
machine bi rotatives et retrorotatives , sur les machine post rotatives. En effet , le 
nombre d' explosion par cote de pale dans un moteur retro rotatif est superieur 
puisque le nombre de cotes de son cylindre est de deux superieur a celui des 
machine post rotatives. En efFet, comme nous I'avons deja montre,- une pale de trois 
cote, lorsque la machine est monte r6trotativement , voyage dans un cylindre de 
quatre cot^s, alors que lorsque la machine est montre de fa9on post rotative, la pale 
voyage dans un univers de seulement deux cotes. 

Dans une machine de type retro rotative, a pale triangulaire , chaque cote de pale 
produit en effet les quatre temps necessaires a la combustion , a raison de deux fois 
par tour, alors que dans une machine de type post rotative, une pale de meme 
nombre de cote n'en produit que deux. 

La figure 16 montre la methode m^canique de base de controle a la fois positionnel 
et directioimel de la pale des nmchines a parties coni5)ressives a pale simple. L'on 
dira que cette methode est une methode par mono induction post rotative, si elle 
utilise un engrenage de pale de type interne et un engrenage de support de type 
exteme, ces partie entrainant la pale , quoique a vitesse reduite , dans le meme sens 
que celui de I'excentrique du vilebrequin, Ton dira par ailleurs que les mecaniques 
sont de type mono induction retro rotatives, si les eiigrenages de pales sont de type 
extemes alors que I'en^enage de support est de type interne , ce qui a pour resulta 
d'entrainer la pale dans le sens inverse de Texcentrique du vilebrequin. . 

Ces deux types de mono induction {»-oduiroiit done dans leur plus simple 
expression , lorsque realise par mono induction post rotative, les moteurs a cylindre 
en huit post rotatif, de g6om6trie Wankle, et , lorsque realise par mono induction 
retro rotative, les moteurs dits moteurs triangulaires Boomerang . 

Cette methode par mono induction consiste a monter la pale 150 sur un maneton 
151 ouexcentrique 152 de vilebrequin. L'on fixera rigidement a la pale d'une 
machine post rotative, en tenant compte de la regie des cot6s, un engrenage de type 
interne que Ton nommera engrenage d' induction 153 . L'on coiq)lera cet engrenage 
a vm engrenage de type exteme 154, ce dernier engrenage etant dispose rigidement 
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dans le flanc de la machine Ce couplage d'engrenage ne fera que reduire la vitesse 
de la pale qui conservera, par consequent, un mouvement dans le meme sens que 
celui du vilebrequin. 

Les machines retro rotatives, mont^es de fa9on mono inductive, seront plutot, cette 
fois-ci , montees avec , sur le flanc de leur pale , im engrenage d' induction de type 
exteme 1 54 , et dans le flanc de la machine , un engrenage de support de type 
interne 155 . 

Ce type d'engrenage, au contraire que de simplement reduire Taction de la pale par ' 
rapport a celle du vilebrequin, entrainera celle -ci dans un mouvement planetaire 
contraire par rapport a celui-ci, d'ou 1' appellation de machine retro rotatives. 



La figure 17 conmiente la geometric ayant prealablement ete appliquee et ayant 
permis de mettre en lumiere et realise la m6thode par poly induction, appliquee aux 
machine post et retro rotatives. Pour realiser la methode de soutient des parties 
compressives des machines a pale, dite par poly induction, il faut d'abord observer 
attentivement le deplacement de certains point precis situes sur la pale, lorsque 
montes par mono induction. Ainsi done si Ton observe un point 180 situe sur un 
ligne unissant les centre de la pale et Tune des pointes de celle-ci 161 , Ton realise 
que la course de ce point est comparable a celle de la forme meme im huit realise 
horizontalement 163, decrite par les o . D'autre part, si de fa9on opposee. Ton 
observe une course d'un point 164 cette fois-ci situe sur la ligne unissant le milieu 
de I'un des cote au centre de la pale 165, Ton verra que celle-ci a decrit un double 
arc, rappelemt la forme d'un huit, cette fois-ci vertical 166, soit done 
perpendiculaire a la premiere course analysee.decrite par les x 

Si Ton poursuit Tanalyse de comparaison entre les deux courses, cette fois-ci au 
niveau dynamique, I'on s'aper9oit que la distance entre les deux points realisant 
chacun leur figure opposee est toujours lequidistante. En efifet , si Ton imagine. une 
droite unissant le niveau le plus bas de I'une des courses, 167 , au niveau le plus 
haut de la figure complementaire 168 , et que Ton suit le deplacement de cette 
droite reliant les deux points lors de leur course respectives. Ton constatera que la 
longueur de cette droite est invariable, et que la distance separant ces deux points 
est done equidistante , pour tout emplacement plus specifique des deux points en 
question , ce qui est image par les points a,b,c,d,e,f, de la pr6sente figure. 
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Cette invariabilite est tres importante parce qu'elle permet de supposer que cette 
droite au niveau materiel peut etre remplacee par une piece rigide, comme par 
exemple un pale. 

La figure 18.1 montre comment realiser mecanique les domiees geometrique 
commentees a la figure 13 Cette figure les realisations techniques permettant de 
produire de telles geometries Ayant determine ces courses, de meme que leurs 
rapports specifiques, nous avons montre que Ton pouvait realiser celles-ci avec 
I'aide de deux engrenages de type planetaires , 169 , munis de maneton ou 
d'excentrique 170 , ces engrenages etant montes rotativement sur un vilebrequin 
maitre 173 , et couple a im engrenage de support 174 initialement disposes dans 
leur phases oppose .Des le depart. Ton positionnes les engrenages et manetons de 
telle maniere que Tun a sa phase la plus haute de sa course 171 et I'autre a sa 
phase la plus basse, 172, L'on couple ensuite la pale 182 a ces deux excentriques, 
et celle-ci executera les mouvements demandes. 

Cette disposition a les principaux avantages suivants, a savoir une meilleur 
repartition des charges et pousse sur deux points d'appui differents, diminuant pour 
autant la fiiction de ce type de machine, lorsque montees avec excentrique central , 
et b) le blocage dynamique de la poussee arriere sur la pale , augmentant pour 
autant la puissance avant de la machine. 

Ce type de methode verifiera aussi Taspect post rotatif de la machine , en ce que les v 
vilebrequins secondaires, ou encore les excentriques toumeront dans le meme sens 
175 que le vilebrequin principal , de meme que dans le meme sens que celui , de la 
pale 176. • 

La figure 18.2 montre im methode similaire , dite de poly induction , cette fois-ci 
produite de maniere a pouvoir realiser un retro rotation 179 des planetaire 169 lors 
de la rotation du vilebrequin 180 , ce qui permettra de realiser un machine de type 
r^tro rotatif. 

Ici les engrenages dit engrenages d'induction 169 seront , pour realiser les objectife 
predecrits, plutot couple a un engrenage de support , de type inteme 191, cet 
engrenage etant dispose de maniere fixe dans le flanc de la machine . 

Comme precedemment. Ton montera la pale sur les excentriques ou les manetons, 
182, et Ton obtiendra, lors de la rotation du vilebrequin et la retro-rotation des 
excentriques, la course triangulaire de celle-ci recherchte. 
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La figure 19 montre le travail de la pale par rapport au vilebrequin lorsque 
observee par un observateur interieur, a savoir situ6 sur le vilebrequin, ou sur la 
pale elle-m€me. L'on y voit que lorsque Ton observe les machines retro rotatives 
et post rotatives par le recours a un observateur ext6rieur , Ton constate que daiis le 
cas des machines retro rotatives, en a ) la pale, comme nous lavons deja mentionne 
, se deplace dans le sens contraire de celui du vilebrequin , alors que dans le cas des 
machines post inductives en b) la pale se deplace , quoique a vitesse reduite , dans 
le meme sens que celui-ci . 

C'est de ce type d'observation qu'on ete elaborees les methodes par mono 
induction et par poly induction deja commentees. 

La figure 19 c ) et d) montre que si Ton considere le mouvement de la pale , cette 
fois-ci non pas par rapport a un point fixe , situ6 sur le corps de la machine , mais 
plutdt , par rapport a un point situe sur le vilebrequin , Ton r^lise que , dans les 
deux cas , retro rotativement et post rotativement , la pale est toujours en retro 
rotation par rapport au vilebrequin. 

Pour une meilleure comprehension. Ton suppose en effet en c et d ), que la pale 
n'aurait pas toume du tout sur son axe , apres un quart de tour de vilebrequin. L'on 
a done positionn^ la pale en b et c comme si elle 6tait rigidement fix^e au 
vilebrequin. Dans les figures c et d , Ton voit tr^s bien que pour replacer les pales 
aux positions specifiques qu*elles devraient occiq)er a ces moments de dynamiques 
de la machine. Ton doit appliquer a chacune d*entre un retro rotation , plus legere 
100 pour les machines post rotatives, et plus prononcees 101 pour les machines 
retro rotatives. 

L'on peut en efFet constater qu'une retro rotation de la pale de la machine post 
rotative sera environ de Tor^e de 60 degres, alors que celles des machines r^tro 
rotatives, ici triangulaire, sera d*environ 130 degr6s. 

C'est done dire que vu sous Tangle d'un observateur situ sur le vilebrequin, ou sur 
la pale, Ton constatera que dans les deux cas, il y a un r^tro rotation de la pale par 
rapport au vilebrequin, et que ce sont avant tout des differences de degres de retro 
rotation qui caracterisent ces deux types de machines. 

II est done des plus important de constater les deux points suivants : 

A ) que les m^mes methodes de support des pieces pourront des lors Stre utilis^es 
pour les deux types de machines 
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b) que ces methodes mettront en evidence un action de la pale par rapport une 
action du vilebrequin et vise versa, par rapport a deux actions simplement 
convergentes, telles que realisees dans le premieres methodes. 

La figure 20.1 montre une premiere methode de soutient des pales obtenues par 
une observation dite interieure, en laquelle le vilebrequin participera non seulement 
a I'aspect positionnel de la pale , mais aussi a son aspect orientationnel. II s'agit de 
la methode dite par semi transmission... Dans cette methode, il s'agit 
principalement de modifier la fonction absolue de I'engrenage de support 
originellement statique controlant 1' orientation de la pale, en une position 
dynamique et relative par rapport au vilebrequin. L'on disposera rotativement dans 
la machine un excentrique 110 sur lequel sera montre rotativement la pale 111. 
L*excentrique sera poursuivi par un axe et termini par un premier engrenage semi- 
transmittif 1 12. La pale sera munie d'lm engrenage d' induction 113, ici de type 
interne, qui sera couplee a I'engrenage de support 1 14, cette fois-ci dynamique. Ici, 
comme Texcentrique, Tengrenage de support sera poursuivi par un axe au bout 
duquel sera dispose un second engrenage de semi transmission 115. Les deux 
engrenages de semi transmission predecrits seront couples indirectement par le 
concours d'un engrenage d* inversion 116, monte rotativement dans le flanc de la 
semi transmission. 

Le mouvement de la pale sera des lors realist, non par le recours au caractere 
positionnel du vilebrequin et orientationel de la machine, mais bien plutotpar les 
caracteres a la fois positionnel et orientationnel du vilebrequin. . 

La figure 20.2 decrit la meme methode , appliquee cette fois-ci a une machine post 
rotative de base , qui sera des lors dite , machine post rotsative par semi 
transmission. ' 

La figure 21 commente la methode dite par engrenage cerceau. La methode par 
engrenage cerceau a et6 construite par nous-mSmes dans le but de pourvoir les 
pales de tout type de machines d*engrenage d'induction de type exteme, et par 
consequent de pouvoir produire toutes ces machines de maniere r^trorotative, et au 
surplus par une attaque de Tengrenage d'induction par le haut . 

L' explication plus complete est la suivante. En a ) on aper9oit la structure de base 
recevant ulterieurement la pale . En c), un vilebrequin 120 est monte rotativement 
dans le corps de la machine et est construit de telle maniere de pouvoir recevoir 
rotativement un engrenage dit engrenage cerceau 121 . Une engrenage de support 
122 est dispose de fa9on fixe dans le cote de la machine, pr^f^rablement par le 
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recoiirs a un axe. L'engrenage cerceau est dispose rotativement dans un le bassin 
du manchon du vilebrequin a cet effet 123 , de telle maniere d'etre couple a 
Tengrenage de support. 

L'on notera que Tengrenage cerceau, pourrait etre aussi rotativement a partir d'un 
axe, ou encore remplace par un autre moyen tel une chaine. 

En b de la meme figure. Ton voit que la rotation du vilebrequin 126 entraine la 
retro rotation orientationelle de Tengrenage cerceau , et que si un marque 127 est 
placee sur Tengrenage , celle-ci reculera pour ainsi dire , 128 ,129 ,130 
, en cours de rotation du vilebrequin. 

Des lors si un engrenage 13 1 est engage rotativement sur le maneton du vilebrequin 
de telle maniere d'etre couple a Tengrenage cerceau 132 , la retro rotation de ce 
demiere entramera automatiquenment , la retrorotation de ce dernier engrenage 133 
, et produira ainsi la retro rotation orientationnelle de la pale qui lui est rattachee. 
C'est bien ce qui arrive en en cl) et en c2) puisque les pales 134 seront mimies 
d'engrenage d' induction 131. et seront montees rotativement sur le maneton du 
vilebrequin 136, de telle maniere que leur engrenage d' induction soit couple a 
r engrenage cerceau , ce demier ay ant sa course controle comme on Ta 
precedemment expliquee et commentee., par son couplage a T engrenage de support 
simultanement a Taction rotative du vilebrequin. 

Les avantages d'un telle mecanique sont certes tout d'abord une grande fluidite 
resultant de Tutilisation d'un maneton 140, par opposition a celle d'un excentrique, 
comme c'est le cas dans les versions standard. En second lieu il faut mentionner le 
deuxieme avantage important qui consiste a permettre un attaque de Teng^^enage 
d' induction de pale, cette fois-ci exteme, par le haut, ce qui enleve tout 1' effet de 
poussee arriere connu dans ces genres de moteurs. 

La figure 22 a et b montre respectivement les m6thodes dites par engrenage cerceau 
par couplage anterieur et par engrenage cerceau a couplage exterieur. 
La figure montre que Tusage de Tengrenage cerceau peut etre multiple. En efifet, 
par exemple dans cette figure, la technique d'engrenage cerceau permet d'activer 
un tiers engrenage, soit ici un engrenage de lien. 160, ce demier motivant a son tour 
Tengrenage d' induction de pale, qui cette fois-ci est de type inteme 

Dans la presente methode de support , un vilebrequin 152 , muni d'un maneton 153 
, ou d'un excentrique 1 54 , sera monte rotativement dans la machine , et un pale 
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1 55 mimie d'un engrenage de type interne 151, sera monte sur son maneton ou 
excentrique . 

Le vilebrequin possedera , sur le cote anterieur 156 ou posterieur 157 , un maneton 
de s\q)port 158 de Tengrenage de lien , sur lequel sera monte rotativement 
I'engrenage de lien 150, cet engrenage etant couple a la fois a Tengrenage de pale 
et a I'engrenage cerceau. 

L'engrenage cerceau sera prealablement mais non obligatoirement monte 
rotativement sur le manchon du u vilebrequin, par sont intrusion dans un bassin, ou 
a Taide d'un axe, de telle maniere de coiqpler I'engrenage de lien et I'engrenage de 
support. 

La rotation du vilebrequin entrainera la retro rotation de I'engrenage cerceau , qui a 
son tour entrainera la retro rotation de I'engrenage de lien , et par consequent , par 
celui-ci, a son tour I'engrenage de pale et la pale qui y est fixee. 

En c 1, I'engrenage de lien est place au haut, pour une attaque plus avant, qui 
pourra etre interessante dans le cas des machines retro rotatives. 
En a et b, il est place plus pres du centre pour un attaque plus arriere de la pale. La 
figuration schematique de ces possibilites est montree en d) Pidee generate de 
celle-ci est de bien montrer la versatilite de I'utilisation de I'engrenage cerceau, qui 
couple de cette maniere, permet de trouver I'equilibre parfait de poussees post et 
retro rotative sur une meme pale, de telle maniere de balancer ces poussee, en 
retranchant totalement les contre poussees. 

La figure 23.1 montre la methode par engrenage interne juxtapose , ici appliquee a 
une machine de type retro rotative.. En a), les pieces sont vues en trois dimension, 
alors qu'en b) et c), il s'agit de coupes transversales. Dans cette methode, un 
vilebrequin 170 est monte rotativement dans la machine, et un engrenage de type 
inteme de support 171 est fixe rigidement dans le flanc de celle-ci. L'excentrique 
du vilebrequin, dans sa partie siq)erieure, est traverse par un axe 1^2 supportant de 
chaque cote en engrenage que Ton nommera engrenage de lien 173. 

L' engrenage de lien exterieur est couple 174 a I'engrenage de support alors que 
I'engrenage de lien interieur est couple a I'engrenage inteme de la pale 175 , celle- 
ci etant montee, bien entendu sur l'excentrique du vilebrequin. 
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La rotation du vilebrequin entrainera la retro rotation du double d'engrenages de 
liens, qui entrainera retro rotativement la pale. 

La figure 23.2 represente la mSme methode , cette fois-ci appliquees a une 
machine post rotative. 

La figure 24.1 montre la methode par engrenages internes superposes, 

Dans cette m6thode. Ton monte un vilebrequin 180 rotativement dans le centre de 

la machine, et Ton muni ce vilebrequin d'un excentrique, ou d'un maneton. 

A la difference de la methode commentee a la figure precedente, I'engrenage de 
siq)port sera de type interne et sera dispos6 rigidement dans le flanc de la machine 
18L Un axe de siq>port 172 des engrenages de lien 183, sera mont6 rotativement 
sur le manchon du vilebrequin. La pale 184, munie d'un engrenage d'induction 185 
de type interne sera montre rotativement sur le maneton ou 1' excentrique du 
vilebrequin .L'engrenage de lien situe du cote exterieur du vilebrequin sera couple 
a l'engrenage de support 187, et le second a l'engrenage de pale 188. 

Le fonctionnement sera le suivant La rotation du vilebrequin entrainera la retro 
rotation du double d'engrenage de lien 179 qui entrainera a son tour la retro 
rotation orientationelle de la pale, en cours de sa rotation positionnelle.180. 

La figure 24.2 montre meme methode qu'a la figure precedente , cette fois 
applique a une geometric post rotative , la figure permet de constater qu'une telle 
mecanique absqrbe la force avant 181a) sur le maneton , alors que la force arriere 
181b) est transformee post rotativeinent , ce qui permet de conclure que la force 
resultante est constitute des deux forces precedentes cette fois-ci additionnees, 
alors que dans le machines conventionnelles , elles se soustraient et se nient Tune 
r autre. 

La figure 25.1 montre la methode dite par engrenage intermtdiaire. 
Cette methode realise le support de telle maniere de n'utiliser que des engrenages 
de type exteme. L'attaque de l'engrenage de pale, de type exteme se fait done par 
son cote anterieur, c'est-a-dire dire le plus rapproche du centre de toumage du 
vilebrequin et de la machine. 

Dans ce type de support, comme toujours, un vilebrequin 200 muni d'un 
excentrique ou d'un maneton 201 est montt rotativement dans le centre de la 
machine . Dans le cote de celle-ci est dispose un engrenage de support 202 , de type 



123 



exteme . La pale est munie 204 d'lin engrenage d' induction 205 et est montee 
rotativement sur le maneton ou I'excentrique du vilebrequin. Un engrenage, dit 
* engrenage intermediaire 206, est mont6 rotativement sur ou par un axe au manchon 
du vilebrequin 207, de telle mani^re de coupler indirectement les engrenages de 
support de la machine et d'induction de pale. 

Cet engrenage est monte de telle maniere de coupler les engrenages d'induction de 
pale 204, et de support 202. 

Le fonetionnement de la machine montre que lors de la post rotation du 
vilebrequin 208, 1'engrenage intermediaire, etant lui-meme engrenage plan6taire de 
r engrenage de support , subit un post rotation 209, qui entralne k son tour , de par 
sa fece conq)lementaire , la r6tro rotation 209 b orientationelle de la pale en cours 
de sa rotation positioimelle. Comme precedemment, puisque les aspects 
positionnels et orientationnels de la pale ne sont pas absolus, mais plutdt relatife a 
ceux du vilebrequin, cette methode s'appliquera tout autant aux machines post 
rotatives que retro rotative, en lesquelles in suffira de calibrer les engrenages. 

La figure 25 2 est une methode similaire a celle de la figure precedente , 
appliquees a une machine post rotative. 

La figure 25.3 est une methode derivee de la precedente en ce que T engrenage 
intermediaire actioime plutot cette fois-ci I'engrenage de pale 1 13 , puisque celui- 
ci est de type interne , par le recours a un engrenage de lien 183 L'on notera que le 
maneton 201du vilebrequin est plutot cette fois-ci situe au niveau de I'engrenage 
intermediaire. 

Cette demiere realisation nous permet d'enoncer la regie selon laquelle Ton peut 
changer un engrenage de pale de type exteme par un engrenage de type interne et 
un engrenage de lien, et inversement, sans modifier la structure de la machine. 

La figure 26 montre la methode par engrenage cerceau intermediaire 
Dans cette methode, Tengrenage cerceau 121 de la machine est produit de fa9on 
assemblee rigidement ou dans ime meme piece que celle de I'engrenage 
intermediaire 206 . L'un ou I'autre des engrenages sera couple a I'engrenage de 
support 154, et I'engrenage complementaire a I'engrenage d'induction 153. 
Les deux manieres en a) et b) produiront un post induction de I'engrenage 
d'induction et de la piece ou de I'excentrique qui y est rattache. 

La figure 27.1 montre la methode de support qui sera dite par engrenage talon. 
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Dans cette methode, le vilebrequin 210 sera monte rotativement dans la machine et 
aura pour particularite d'etre poursuivi sur sa longueur , dans sa partie anterieure, 
c'est-a-dire contraire a celle du maneton , cette partie additionnelle etant appelee 
pour cette raison talon du vilebrequin 21 1. Un engrenage de support 212 sera 
dispose rigidement dans le flanc de la machine. 

La pale 213, munie d'un engrenage d' induction 214, sera montee sur le maneton 
215 du vilebrequin. Deux engrenages de lien 216 seront a la fois relies rigidement 
et montes rotativement, par le recours a un axe au talon su vilebrequin, de telle 
maniere de coupler T engrenage de support de la machine et T engrenage 
d' induction de pale. 

Le fonctionnement de la machine est a TefFet que sous la rotation du vilebrequin, 
219, les planetaires de lien months sur le talon du vilebrequins seront entrames post 
activement 220, ce qui actionnera r^tro activement 221 Torientation de la pale 
pendant sa rotation positionnelle. 

La figure 27.2 montre la meme methode que celle presentee en 27.1, mais cette fois 
appliquee a une machine de geometric post rotative. 

La figure 28.1 montre la methode dite par engrenage central post actif, appliquees a 
une machine de geometric retro rotative. Comme precedemment, la presente 
methode montre que lorsque la pale est activee post activement par I'arriere, en 
cours de sa rotation positionelle, elle subit une retro rotation orientationnelle, ce qui 
est TefFet recherche. 

Ici , par consequent , un vilebrequin 230 est monte rotativement dans la machine et 
un engrenage central 23 1 est monte de fa9on libre met rotative dans le centre sur 
ou par un axe central a cet efifet , et de telle maniere d'etre couple a Tengrenage 
d'induction de pale. Pour obtenir I'efFet orientationnel de la pale recherche, il 
faudra done en cour de rotation positionnelle de celle-ci motiver Tengrenage 
central de fa9on post active. 

En effet, pour obtenir une retro rotation 232 de la pale durant son toumage 
positionnel 233, il faut produire une post action de Tengrenage de support central 
actif superieure a celle du vilebrequin. 

Pour ce faire plusieurs moyens pourront etre utilises. Parmi les plus simples, le 
suivant : Ton munira les axes de support de Tengrenage central et de vilebrequin 
d'engrenages 234, 236, ces engrenages etant a leur tour couples indirectement par 
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un double d'engrenage , que Ton dira engrenages accelerateurs 237 , ces demiers 
etant montes rotativement dans le flanc de la machine. 

Le fonctionnement de la machine sera done le suivant. Lots du toumage du 
vilebrequin 239, les engrenages acceleratifs entraineront le toumage accelere de 
Tengrenage de support, qui produira un effet retrorotatif 232 sur la pale par le biais 
de son engrenage d'induction. 

La figure 28.2 est une methode similaire a celle de la precedente figure, cette fois- 
ci appliquees a une machine de geometric post rotative. 

La figure 29 montre la methode par engrenage central post actif en double 
d'engrenages de lien. Dans cette methode, la pale est comme precedemment activee 
250 par Tattaque anterieure 251 par un engrenage central post actif 252. 

Cependant, la methode d'activation de Tengrenage central est difFerente. Ici, Ton a 
plutot recours a un engrenage de support 253 de type inteme. Un engrenage talon 
254, couple a T engrenage de support, active poist activement le double 
d'engrenages de liens 256 constituant Tengrenage central post actif, avec Teffet 
que Ton connait. . 

Le fonctionnement consiste en ce que lors du toumage du vilebrequin 257, les 
engrenages de liens centraux sont amenes en post rotation 258, ce qui entraine la 
retrorotation orientationnelle de la pale 250 pendant le rotation positionnelle de 
celle-ci. 

La figure 30. 1 montre la methode dite par engrenage cerceau de pale. Ici, Ton 
suppose que la pale n'est pas, comme precedenraient, soutenue positionnellement 
par un excentrique ou maneton de vilebrequin, mais par un ensemble d'engrenages. 

L'on suppose done, un vilebrequin 260 monte rotativement dans la machine. L'on 
siq)pose que sont montes rigidement sur le manchon du vilebrequin deux axes de 
support 261 des engrenages ,ou plus , les deux premiers supportant les engrenages 
libres et le troisieme Tengrenage de lien actif L'on notera que la machine serait 
realisable avec un seul support et engrenage libre, et que Ton I'a produit avec deux 
pour une meilleure stabilite. L'on notera que dans le cas d'lm seul engrenage libre, 
celui-ci pourra aussi etre monte dans le centre de la machine, et non sur le 
manchon. Un engrenage de pale de type inteme sera rigidement fixe au centre de 
la pale 268 , et un engrenage de support sera , conmie dans les versions precedentes 
fixe rigidement dans la machine. Un engrenage, ou un double d'engrenage de lien 
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253, sera monte rotativement sur I'axe du maneton superieur, et couplera 
I'engrenage rigide cerceau de pale et I'engrenage de support de la machine. 

Le fonctioimement de la machine consistera en ce que lors de la rotation du 
vilebrequin 267, les engrenages de liens seront amenees en r6tro rotation 268 et 
entraineront ainsi la retro rotation orientationnelle de la pale, appuy^e de par son 
engrenage cerceau fixe, a la fois a Tengrenage de lien et aux engrenages libres 
support. 

La figure 30.2 montre que Ton peut appliquer une methode similaire :a ne machine 
de type retrorotative. Cette fois-ci cependant. Ton a laisse libre I'engrenage central 
de pale, et Ton a motive par engrenage cerceau Tengrenage siq)erieur du maneton. 
L'on notera que 1 'on pourra aussi produire la machine en laissant libre Tengrenage 
central et en r^omotivant Tengrenage superieur de maneton. 

La figure 31.1 montre la methode de soutient dite par structure engrenagique. Cette 
methode, tout comme la suivante d'ailleurs , a ete con9ue de telle maniere de 
pouvoir construire la machine en retranchant le vilebrequin ou I'excentrique central 
, et ainsi permettre I'utilisation de cette emplacement pour d'autres applications 
telles des pompes , turbines a eau , generatrices etc. 

La figure 3 1 .2 montre la figure pr^cedente en trois dimensions. 



Dans cette methode, la pale est comme precedemment munie d'un engrenage 
cerceau fixe 270, qui lui sert d'appui, a la fois positiormel et orientationnel. 

Comme precedemment, il est possible de construire la machine avec moins 
d' engrenages, mais par un soutient ideal, et une meilleure comprehension., nous 
supposons ici que quatre engrenages, dits engrenages excenttiques , parce que le 
sens de rotation est en dehors d'un centre d'engrenage lui-m8me sont months 
rotativement en quatre endroits fixes de la machine , soit sur ou par quatre axes 
fixes 272 a celle-ci . 

Le fonctionnement est a I'efFet que le fonctionnement de la pale toumant le 
positionnement des engrenages se modifiera, tel que montre en b), et realisera ainsi 
les formes de machines desirees. 
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L'axe moteur pourra etre dispose par un des engrenages 273, ou encore sur un 
engrenage central polycame retrorotatif 274, dispose entre les quatre engrenages 
d'induction excentriques. 

La figure 32 montre une nouvelle methode de soutient dite par engrenage 
excentrique. Dans cette methode , la pale 280 de la machine est munie d'axes fixes 
281 , qui sont couples rotativement a trois ^grenages dits 1' excentrique 282 , ou 
plus , en des points decentres de ceux-ci 

De telle maniere de conserver les engrenages excentriques bien couples a 

r engrenage de support. Ton produira une armature de soutient reliee soit au centre 

de ces engrenages soit aussi de &9on d^centree 284, inverse de la premiere. 

Le vilebrequin pourra etre un excentrique dispose dans la machine 285, ou un 
double excentrique 286. 

L'interet de la presente mecanique sera que le mouvement de la pale pourra etre 
fait de fa9on totalement independante de 1' excentrique du vilebrequm, ce qui aura 
pour resultat que la Mction sur celui-ci sera reduite au maximum. 

La figure 33 montre une methode de soutient en laquelle Ton constate que Ton 
peut supporter I'aspect positionnel de la pale a partir d'un excentrique central, 290, 
et I'aspect orientatioimel de la pale par un excentrique secondaire et peripherique 
291. 

Dans le cas de la machine retforotative, Texcentrique peripherique et Texcentrique 
central, pourront etre controles par un engrenage cerceau 292 couple a 1' engrenage 
d'induction de chacun de ces elements 293, 294, de meme qu'a Teiagrenage de 
support 295. 

La figure 34 est une methode similaire appliquee a une machine de geometrie post 
rotative. Dans le cas des machine post rotatives Ton devra utiliser u engrenage que 
nous avons nomm6 engrenage cerceau intermediaire sous Pun des ces deux modes 
d' installation et de commandement 296, 297 L' engrenage cerceau intermediaire 
est en fait un engrenage cerceau sur la surface exterieure duquel Ton a surajoute v»n 
engrenage intermediaire de type exteme. 

Dans son premier type d' installation , 1' engrenage cerceau intermediaire est 
rattache de fa9on interieure a T engrenage de support et de i^9on exterieure a 
I'engrenage d'induction , avec pour resultat que sa retro rotation 298 entraine la 
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post rotation 299 de Tengrenage d'induction. Dans son deuxieme type 
d' installation , Tengrenage cerceau intermediaire est couple de par sa surface 
exterieure a Tengrenage de support , et de par sa surface interieure a Tengrenage 
d' induction , avec pour resultat que sa post rotation 300 entraine aussi la post 
rotation de Tengrenage d'induction 

Un engrenage intermediaire pourra en effet relier les engrenage de chacun des 
excentrique et peripheriques. 

L' utilisation de F engrenage cerceau intermediaire et cerceau intermediaire offre, 
au surplus bfeaucoup plus de souplesse geometrique, Comme on le montrera dans la 
variete et la liberie de realisation des formes de la machine, celles-ci etant des lors 
beaucoup moins soumises aux rapports forces de grosseurs des engrenages en 
rapport avec leurs nombres de rotation requis. 

Les types d' arrangement permettront done de realiser non seulement des machines 
post rotatives a cylindre plus bi rotatives, mais aussi des machines birotatives plus 
post rotatif, comme par exemple les poly turbines. 

La figure 35.1 montre de fagon resumee que toutes les mecaniques deja exposees 
s'appliquent aux moteurs retro rotative, dont la forme la plus representative est 
celle du moteur triangulaire Boomerrnig. En 35 a). Ton retrouve le soutient de pale 
par mono induction, en 35 b) , par poly induction , Les deux methodes etant les 
methodes deduites de Tobservation exterieure. En 35 c). Ton retrouve par semi 
. transmission, en 35 d) , par engrenage cerceau, en 35 e ), par engrenage par 
engrenage cerceau anterieur , et posterieur , en 35 f), par engrenage inteme 
juxtapose ; en 35 g )„ par engrenage inteme superpose Ton retrouve une 
realisation ; en 35 h) par engrenage intermediaire ; en 35 I) Par engrenage 
intermediaire posterieur ; 35 J) , par engrenage cerceau-intermediaire ; en k par 
engrenage talon 

La figure 35.2 complete la figure prec^dente. : en L , Ton retrouve la methode par 
cerceau de pale ; en m , la methode par engrenage actif central ; en en n , la 
methode par structure engrenagique. ; en o , la methode par engrenages 
excentriques. 

Bien entendu, toutes ces mecaniques s'appliquent aussi aux figures derivees 
retrorotatives, telles par exemple des figures a pales de trois cotes, dans des 
cylindres quasi carree, ou encore des figures de pales a quatre cotes dans un 
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cylindre de cinq cote. L'on doit simplement pour ces figure calibrer ces 
engrenages. 

La figure 36.1 montre que toutes les mecaniques deja commentees s'appliquent 
aussi aux machines post rotatives, dont la forme la plus usuelle est celle de la 
geometric Wankle, generalement realise par une methode de soutieiit de type mono 
inductive, en a ) avec tous les defauts que Ton lui connait. Bien entendu, et cela 
est la meme chose pour les machines post retrorotatives, toutes ces mecaniques 
s'appliquent aussi aux figures derivees post rotatives, telles par exemple des figures 
a pales de quatre cotes , dans des cylindres de trois , ou encore des figures de pales 
a cinq cotes dans les cylindre de quatre cotes. L'on doit simplement pour ces figure 
calibrer ces engrenages. 

L'on retrouve en 36 a), le soutient de pale par mono induction, en 36 b) , par poly 
induction . Les deux methodes etant les methodes deduites de I'observation 
exterieure. En 36 c), l'on retrouve par semi transmission, en 36 d) , par engrenage 
cerceau, en 36 e ), par engrenage par engrenage cerceau anterieur , et posterieur , en 
36 f), par engrenage inteme juxtapose ; en 36 g )„ par engrenage inteme superpose 
Ton retrouve une realisation ; en 36 h) par engrenage intermediaire ; en 36 I) Par 
engrenage intermediaire posterieur ; 36 J) , par engrenage cerceau-intermediaire ; 
en k par engrenage talon 

La figure 36.2 complete la figure precedente. : en L , l'on retrouve la methode par 
cerceau de pale ; en m , la methode par engrenage actif central ; en en n , la 
methode p^u* structure engrenagique. ; en o , la methode par engrenages 
excentriques. 

La figure 37 montre en a) et b) respectivement, les methodes retromecaniques et bi 
mecaniques de soutient des parties compressives des moteurs a bielle rectiligne 

Dans la partie a de cette figure. Ton retrouve done la machine motrice a pistons 
soutenue par cette methode. Un vilebrequin 210 est monte rotativement dans la 
machine, sur le maneton 3 1 1 de celui-ci est monte rotativement excentrique 312, de 
meme rayon que le vilebrequin. Get excentrique est muni de fa9on rigide d'un 
engrenage dit d' induction 313, cet engrenage etant couple a un engrenage de type 
inteme dit engrenage de support 314 , dans le cote de la machine. 

En b , l'on retrouve la methode bi rotative, en laquelle deux vilebrequins , munis 
chacun d'une bielle, celles-ci soutenant ;a leur tour le piston 
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Les pistons 315 sont rattaches par des bielles fixes ou directement a I'excentrique 
puisque son rattachement sera parfeitement rectiligne 316 . 

La figure 38 montre les trois principales methodes d'equilibrage des soutiens de ces 
machines. L'on peut toute d'abord , en a , soutenir la machine en construisant le 
vilebrequin principal de fa9on standard , traversant la machine. Comme on I'a deja 
montre , la methode par mono induction retrorotative s'applique avec d'excellents 
resultats aux moteurs a pistons . 

En a , Ton utilisera des fourchettes 318 pour equilibrer le support de Taxe du 
vilebrequin. subsidiaire. 

En b ) , Ton r^alisera ce vilebrequin subsidiaire sous la forme d*un excentrique 3 19 

En c , Ton soutiendra le vilebrequin aussi dans sa face interieure , par un 
renflement circulaire a cet effet , servant de portee supplementaire. 320. 

En d ) Ton ajoutera plutdt un soutient interieur au vilebrequin sous la forme d'un 
engrenage talon librement couple a I'engrenage de support . 

La figure 39 montre que tous les soutiens deja'conmientes , ici plus specifiquement 
sous leur forme retro mecanique , peuvent au surplus etre appliquees aux moteurs a 
pistons , ce qui montre bien que la nature mecano inductive de ces machines repond 
a la definition generate donne en introduction . Ces applications montrent aussi 
clairement que les habituelles methodes de fabrication de ces machine sont 
simplement heureuses et generalisees parce que la pousse egale sur le piston permet 
des methodes de controle positionnelles et orientationnelles qui permettent de faire 
phi , exceptionnellement de methodes mecaniques de soutient , ce qui n'empeche 
en rien cependant leur structure profonde en ce sens. Les methodes de ligaturation 
par bielles, bien que generalises au niveau de leur realisation n'en demeureraient 
pas moins exceptionnelles du point de vue de leur conceptualite , et auraient 
masque la realite a Teffet que , comme les machines a pales, les machines a pistons 
sont des machines mecahico inductives. Bien que, comme nous le r6petons, toutes 
les methodes soient applicables, nous ne montrons a cette figure, par soucis de 
concision que les quatre methodes suivantes figure montre les methodes, en a ) par 
engrenage cerceau, en b) , par semi transmission, en c) , par engrenage post actif 
L*on notera qu*a toutes ces figures, I'excentrique de support du piston peut etre 
remplace par une bielle , reliees aux pistons. 
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En a , le vilebrequin 320 re^oit rotativement I'engrenage cerceau , 321 , cet 
engrenage etant couple en sa basse partie k I'engrenage de support 322, dispose 
fixement dans la machine . Sur le maneton 323, du vilebrequin, est monte 
rotativement un excentrique 324, muni d'un engrenage d* induction 325 , de telle 
maniere que cet engrenage d' induction soit coiq)le a la partie sup6rieure 326 , de 
I'engrenage cerceau. 

Le correct calibrage des engrenages, et de la grosseur de 1' excentrique de rayon 
egal a la distance separant les centres de engrenages assurera un voyagement 
purement rectiligne de 1' excentrique 327, ou du maneton, et supportera done 
correctement les pistons 328sans bielles ou sans bielles libre. 

La figure 39 b ) , montre 1' application de la m^thode par semi transmission , Dans 
cette methode , un excentrique 329 est monte rotativement dans la machine et est 
muni d'un engrenage de semi transmission 33 1 , Un second excentrique 330 , du 
double de grosseur est monte sur le premier et est muni d'un engrenage 
d' induction 332 . Un engrenage dynamique de support 333 lui est couple et est par 
le recours a un axe 334, muni d'un engrenage de semi transmission 335. Les deux 
engrenages de semi transmission sont coi^les indirectement par le recours a un 
engrenage d' inversion 336, monte rotativement dans la machine. Les pistons sont 
reli6s directement ou par bielle a 1' excentrique superieur 337 qui r^lise im 
mouvement parfaitement rectiligne. 

La figure 39 c) , montre la realisation d'un moteur rectiligne a partir de la methode 
dite par engrenage intermediaire. 

En cette methode le vilebrequin 340 est monte rotativement dans la machine et sur 
son maneton un excentrique 341 est dispose rotativement et est muni d'un 
engrenage d'induction 342) Les engrenages de support 343 et Tengrenage 
d'induction 342 , sont couples par le recours k un tiers engrenage , soit Tengrenage 
intermediaire 344. Les pistons sont directement, ou par If recours k des bielles 
fixes, relies a I'excentrique d'induction 341 . 

OLa figure 39 d) montre la methode de support dite par engrenage central post actif 
.En cette methode, im premier excentrique I'excentrique 350, muni d'un maneton, 
est monte rotativement dans la machine, et est muni d'un axe termine par un 
engrenage de semi tranmission. Un engrenage de centre post actif est monte sur 
un axe traversant celui de I'excentrique principal, et est muni lui de mSme muni 
d'un engrenage de semi transmission.. Les deux engrenages de semi transmission 
sont coiq)les par des engrenages de lien 355 accel^rateurs. 
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Sur le maneton du vilebrequin 356 est ensuite dispose rotativement iin excentrique 
d'induction, 357, lequel est muni d'un engrenage d'induction 358, couple a 
I'engrenage de support dynamique et post actif. 

Le piston 359 sera des lors couple directement ou part le recours de bielle fixe a 
Texcentrique d'induction qui realise une parfaite rectiligne alternative. 

L'on peut deduire des demieres explication que les machines a pistons sont elles 
aussi des machines a induction mecanique, et que par consequent, de toutes les 
autres methodes de soutient du corpus mecanique prealablement e)q)osees seront 
correctement applicable de telle maniere de realiser un soutient de parties 
pistonnees mecanique. Dans tous les cas, il suffira que, comme nous venons de le 
monfrer, la pale sont remplacee par un excentrique ou encore par im vilebrequin 
secondaire muni d'lm maneton, ces deux demieres pieces recevant de fa9on fixe les 
engrenages d' induction, et etant par consequent motivees non seulement 
positionellement , mais aussi orientationellement par T ensemble mecanique. 

Les pistons 359 seront des lors couples directement ou par le recours de bielles 
fixes a r excentrique d' induction. 

La figure 40 monfre Tapplication des autres methodes, ce qui permet de generaliser 
cette machine.. Ici, Ton a installe sur chaque mecanique des bielles la place des 
engrenages. L'extremite de chacune d'elles parcourra un course altemative. 
rectiligne, ce qui permettra un controle positionnel du piston qui sera total. 

La figure 41 montre les differences principales des trois grands types de geometric 
pouvant etre realisees avec les inductions mecaniques presentees pr^cedemment , et 
les corrections pouvant y etre apportees. En utilisant la mecanique par engrenages 
planetaires, retro ou post rotatives. Ton saisi mieux les types de figures, en a) Ton 
suppose im point precis , 360 , pris sur un engrenage planetaire 361 , de une demi 
de la grosseur de Tengrenage de support . la rotation de Tengrenage planetaire 
realisera la course bombee en double arc 362 . Un rapport de un sur trois des 
engrenages entrainera la forme en triple arcs et ainsi de suite. Les formes realisees 
seront dites post rotative . L'on notera un accroissement du rayon de rotation du 
point en suivi, produira un accroissement de bombages 363 des formes de base. 

En b), Tengrenage planetaire 364 est plutot du tiers de la grosseur de Tengrenage 
de support 365 qui au surplus cette fois ci est de type inteme. La forme realisee est 
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dite de geometric retro rotative. L'on notera qu'un accroissement de Teloignement 
du point de rotation de son centre 366 produira un accroissement de Taplatissement 
de la forme triangulaire, realise 365 b) . 

En c) , Ton voit la course realise par un point joint a deux planetaires toumant en 
sens inverse , la forme realisee etant dite bi rotative. Nous reviendrons plus tard sur 
ce sujet, mais enon9ons des a present que les formes birotatives sont aussi celles 
mecaniquement qui permettent geometriquement la realisation du mouvement 
oscillatoire, ce qui nous commenterons plus abondamment lors de nos propos 
relatifs aux poly turbines. 

Pour rinstant notons plus precisement que lorsque ces figures representent des 
cylindres de machines a pale, I'elles apparaissent non ideales et devant etre 
corrigees pour respecter le rapport optimal de compression des machines a 
combustion internes. 

Relativement aux machines post rotatives, les bombages en sont trop amples, et 
realisent un trop important taux de compression. C'est pourquoi il est d'un art 
connu de retrancher une certaine quantite de materiel sur la surface des pales pour 
amortir cet exces de compression. Les prochains propos auront pour objet de 
montrer qu'un reduction de compression par une transformation du cylindre, 
permettra non seulement d'obtenir des resultats correctif relativement a cet 
element, mais aussi, en raison des nouvelles mecaniques de soutient elaborees, 
augmenter simultanement le couple de la machines. L'on visera done realiser les 
baisses de compression en realisaht des cylindre dont T amplitude de largeur sera 
reduite 370. 

Au contraire, en ce qui conceme les figures retro rotatives, il faudra leur donner de 
Tamplitude en reduisant les encoignures des figures qui leur sont propres 371 et en 
augmentant le bombage des cotes 372. 

De meme que les machines birotatives, plus particulierement de type poly turbine, 
il faudra leur donner xme post rotativite, si Ton veut s'exprimer de la sorte, et en 
elargir Tampleur 373, et en reduire la hauteur 374. 

II faudra done imaginer les corrections des formes et des mecaniques de base, pour 
permettre la realisation de ces nouveaux cylindres. 

La figure 42 montre que la coulisse est non seulement un procede de ligature 
correctionnelle de premier niveau, mais qu'elle peut etre utilisee a un second 
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niveau. En effet, nous avons montre dans nos premieres figures qu'une pale 380 
coulissante peut etre installee dans un rotor 382. d'une machine motrice en a ) . En 
b) Ton voit ime realisation de la precedente figure, cette fois-ci montee en mono 
induction et permettant au centre de rotation de la pale 383 sur elle-meme, lui- 
meme se realisant sur une course 384 non centree, mais circulaire. En c) Ton voit 
que c'est le rotor 386 lui-meme qui est excentriquement 387 et rotativement 
dispose Le deplacement coulissant de la pale 388 absorbera les modification de la 
forme imparfaite de base, en raccourcissant les encoignures et en bombant les 
cotes. L a compression sera done plus elevee lors de T explosion 391. 

L'on remarquera que ce type de realisation reitere le de&ut de la premiere, quoique 
cette fois-ci a un second niveau, puisque les excentriques du cylindre completent 
Taction mecanique et est necessaire au mouvement de la pale. 

L'on notera que toutes les realisations precedemment montrees peraiettent de 
produire un mouvement altematif rectiligne peuvent etre utilisees de faqon etagee 
pour controler Taspect altematif du deplacement de la pale. 

En d) le deplacement lateral de la pale pendant ces rotations positionnelles et 
orientationnelle est produites avec des bielles . 

La figure 43 montre conmient corriger les formes par Tutilisation de Tengrenage 
de support dynamique. L'on sait que dans les deux cas limites, lorsque montee de 
fa9on poly inductive retro et post rotative. Ton realise les moteurs triangulaires en 
a) et de geometric Wankle en b ) de fa9on standard, avec les engrenages de im sur 
trois 400 avec engrenage inteme de support pour le moteur boomerang , et avec 
des engrenages de un sur deux 402 avec un engrenage de support de type exteme 
403 pour le moteur de geometric Wankle. i 

Idealement pour augmenter le compression des moteurs Boomrerang et diminuer 
celle des post rotatif de geometric Wankle, il faudrait, bomber les cylindres de Tun 
et attenuer Tampleur de Tautre. 

Pour ce faire, Ton falsifiera le rapport dimensionnel des engrenages. L'on utilisera 
par exemple \m rapport des engrenages du moteur triangulaire de Tordre de im sur 
quatre 404, et le rapport de ceux du moteur Wankle etabli par exemple a un sur un 
405. Pour compenser ces changements, Pon activera post activement Pengrenage 
de support 407 du moteur triangulaire , et Pon actionnera retroactivement celui des 
moteurs post rotatif 408. L'on conservera ainsi, en depit des modification de 
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rapport de grosseurs des engrenages, la meme incidence des uns sur les autres, et 
par consequent le ni€me nombre de revolution par tour des engrenages plan^taires. 

Le nombre de revolution des engrenages d' induction, et par consequent des pale 
sera done identiques, et ce la independamment de leur eloignement en a ) ou de leur 
rapprochement du centre en b 

La forme de cylindre obtenu sera done moins enfoncee dans les encoignures 409, 
pour les moteurs triangulaires , met plus faible dans le bombages des machines post 
rotative. 

Les post action ou retro action des engrenage de support plus haul commentees, 
pourraient etre obtenues par les petites semi transmission accel6ratives ou 
inversives deja commentees, ou par quelque autre moyen. L'on notera que le 
moteur retro rotatif ainsi corrige , prend , pour ainsi dire , une certaine connotation 
post rotative, alors que le moteur post rotatif, prend pour sa part , inversement une 
connotation retrorotative. L'on notera de plus que les sorties de motorisation 
pourront etre produites a partLr des axe des engrenages d' acceleration ou 
d'inversion , ce qui permettra , a celle-ci de realiser a la fois les forces post 

La figure 44 montre une methode de correction des figures qui sera dite par 
engrenage cerceau 420 , par engrenage intermediaire 423 , ou par engrenage 
cerceau intermediaire 425. Nous avons deja commente ces methodes a titre de 
m6thodes de soutient des pales, ou de pistons de machines motrices. La presente 
figure a plutot pour objet de montrer la versatilite de ces methodes, qui peuvent 
aussi etre utilisees pour modifier les rapports geometriques originels des figures. En 
effet, ces methodes sont beaucoup plus libres au niveau geometrique que les mono 
induction et poly induction de base, puisqu'elles peuvent pour ainsi dire rapprocher 
ou eloigner les planetaires sans pour cela modifier leur rapport de toumage. Une 
meme figure, necessitant par exemple deux tour complets de planetaires par tour, 
comme par exemple, la m^canique poly inductive n^cessaire aux moteurs de type 
g^om^trie Wankle, pourra, avec I'aide de planetaires controle par engrenages 
cerceau etre construite avec des planetaires plus rapproches du centre, sans pour 
autant modifier le nombre de revolution par tour de ceux-ci, et par consequent le 
nombre de cotes ou d'arcs du cylindre. 

Avec ces methodes il est en eflfet possible de falsifier a volonte les rapports de 
distance entre les engrenages sans falsifier le rapport de toumage. Un second 
exemple de ces qualit6s sera celui, permettra au contraire, d'allonger la largeur du 
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cylindre d'une machine de type poly turbine, ici avec I'aide d'un engrenage 
cerceau-interm^diaire. rotatives et retro rotatives de la machine. 

La figure 44 montre que Ton peut realise des modification similaires des distances 
k partir d'engrenage intermediaires ou engrenage cerceau intermediaires. Comme 
dans le cas des corrections avec engrenages cerceau. Ton peut remarquer que le 
changement de grosseur d'engrenage intermediaire n'aura pas d'incidence sur le 
rapport des engrenages d' induction et de support, mais qu'il modifiera cependant 
les rapports geometriques des figures realisees par les pales, 

En a) I'engrenage intermediaire est reduit 423. 

La figure 45 montre une troisieme methode de correction des formes que I'on dira 
par addition g^om^trique, ou par bielle de g^om^trie. Cette methode est 
particulierement utile parce qu'elle permet par exemple de transformer le 
mouvement retrorotatif d'un engrenage planetaire en a) 430 , qui lorsque porte a sa 
limite , c'est-a-dire sur la circonference de I'engrenage lui-meme , realise , conune 
on I'a deja conmiente , une parfaite rectiligne 43 1 . 

En c) r addition geometrique permet de feire passer la forme de celle de retro 
rotative 432 , a celle de bi rotative 443 . 

En effet , Ton constate que I'addition geometrique realisee sur un mecanique mono 
inductives r^tro rotative produit exactement la meme forme que celle realise par un 
mecanique en double induction contraires, que Ton a dit , bi rotative, ou bi 
inductive 433. Nous montrerons plus precisement plus loin comment Ton pourra 
generaliser ce type de correction a toues les mecaniqufcs de base pour soutenir les 
machines de type poly turbine. 

La figure 46 montre schematiquement que Tune des &9ons les plus mecaniques de 
i^aliser les changements de forme de cylindre consiste a etager les inductions 
m6caniques. Dans ces types de correction. Ton introduira des changements quant 
au mouvement du positionnement de la pale pour \m tour, et ce en conservant son 
aspect orientationnel intact. 

Ici en a). Ton suppose la realisation d'un machine Boomerang, dont la gouveme 
du mouvement de centre de pale sera realisee par un r^tro induction plan6taire de 
type triangulaire. 
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En b 1) et b 2) , Ton imagine sur le mouvement obtenu 450 ,45 1 une seconde action 
circulaire 452, 453 , plus petite en etendue et ici , en sens inverse, 

L'on pent constater que cette correction corrige la forme de base et la rend plus 
approprie 454, 455 

La figure 47 montre une autre fagon de comprendre les corrections a apporter. L'on 
sait que dans le moteur triangulaire, il fait augmenter la compression, alors que 
dans le moteurs rotatif, il feut la diminuer. 

La fa9on de realise ces objectif sera de renoncer a realiser une course de 
positionnement de centre de pale qui sera circulaire. Dans le cas du moteur 
triangulaire, la course centrale pourra etre en tri-pointes, 460 alors que dans du 
moteur post rotatif, elle pourra etre ovale et verticale. 461 

L'on peut resumer les deux presentes figures en disant que Ton peut effectuer un 
mecanique superposee additionnelle de correction de la forme initiale, ou encore 
que Ton peut corriger la forme de son evolution centrale, qui, somme toute, sera 
realisee dans le meme type de mecaniques en superposition. 

La figure 48.1 et suivantes montre la regie selon laquelle Ton peut etager deux 
types de m^thodes de soutient de telle maniere de synchronise le controle 
positionnel ou orientationnel des pales permettant de realiser les formes 
recherchees. 

// est tres important de hoter que toute methode de support des parties 
compressives deja commentee par nous-meme et faisant partie du corpus 
mecanique d' ensemble des machines motrices., soit par mono induction poly 
induction par cerceau, engrenages intermediaires, et ainsi de suite, peuvent etre 
utilisees en combinaison avec toute methode de ce meme ensemble pour realise la 
machine. Dans ces combinaisons de methodes, Vune sera produite pour controler 
le parcours positionnel specijique de la machine et V autre pour realiser son 
parcours orientationnel . 

En eflfet, ime machine pourra done etre produite en controle positionnel a partir 
d'une mono induction et produite un controle orientationnel par engrenage 
cerceau. D'une autre maniere, un autre machine pourra utiliser un premier niveau 
de controle positionnel par engrenage cerceau, et un second , pour controle 
orientationnel, en mono induction . 
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L'on realise done que les possibilite de variantes mecanique sont d'environ quatre 
cents pour un seule machine, puisque chaque m^thode du corpus peut etre 
combinee a un autre pour produire un controle postionnel et orientationel de la 
pale. Nous ne commenterons ici deux possibilites de combinaison. L'on trouvera 
plusieurs autres possibilites de combinaison dans nos deux demande de brevet a 
cet effet , servant de priorite a la pr^sente desquelles nous annexons les figures a 
la fin des pr^sentes. 

Dans la presente figure. Ton a modifie le parcours exterieurs de la pale en 
modifiant la course centrale de celle-ci. Pour ce-faire. Ton a utilise deux mono 
induction. Tune r6tro rotative et I'autre post rotative. En effet. Ton a dispose 
rotativement tout d'abord dans la machine un vilebrequin 800. Sur le maneton de 
celui-ci Ton a dispose aussi rotativement un excentrique 801, muni d'un engrenage 
d'induction de positionnement 802. Cet engrenage est couple a un engrenage de 
support de type interne 804. Cet ensemble forme la premiere induction, celle dont 
r^sultera le mouvement en triangle 805 de Texcentrique positionnel. 

La seconde induction, cette fois-ci de type post rotative, sera constitue des elements 
qui suivent. Sur le vilebrequin sera fixe rigidement, a la hauteur du maneton , un 
engrenage de type interne , que Ton nommera engrenage de support orientationnel , 
ou etage. 806 . Sur la pale sera dispose de fa9on rigide I'engrenage d' induction 
orientationnel ou 6tag6 807, ici de type mteme. et qui sera couple k Tengrenage de 
siipport orientationnel. 

Ce deuxieme ensemble assurera la retrorotation de la pale pendant la realisation de 
sa course triangloide, ce qui prodiiira la forme recherchee. 

La figure 48.2 montre en a que Ton produit la machine de geometric Wankle a 
cylindre moins large avec ime realisation similaire a la prec6dente, realisant 
cependant la course de Tejccentrique central cette fois-ci elliptique 805 b . 

La figure 48.3 montre deux autres possibilite de combinaisons de methodes. Ici 
Ton a produit la machine de type geometric Wankle , cette fois-ci a courbure de 
cylindre amelioree , avec le recours, au niveau positionnel , de la methode dite par 
engrenage cerceau a 1 ) , et au niveau orientationnel, de la methode par mono 
induction.a 2 ) 

En 48.3 b ) les deux m6thodes combin^es sont plut6t , au premier niveau , en b 
1) la methode par mono induction , et en b 2 ) celle par poly-induction 
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La figure 48.4 mbntre que les mecaniques peuvent tout aussi bien etre realisees 
de fa9on inverse. L'on pourra par exemple realiser, au niveau de 1' induction etagee, 
une induction r6trorotative. En ce cas , Ton disposera sur la pale un engrenage 
d*induction orientationnel de type exteme 810 , et sur le vilebrequin , un engrenage 
de siq)port de type interne 811, dont le centre sera equivalent a celui du maneton. 

La figure 49 montre que lors de Tutilisation d'un engrenage d'induction 
orientationnel de type interne, I'engrenage de pale 813 peut etre controle par un 
engrenage de lien 814 lui-meme active par Tune ou Tautie des methodes 
d'induction, ici par mono induction retrorotative , dont les engrenages de lien sont 
814b et de support 815 . 

La figure 50.1 montre le cas de controle de pale en combinaison, en lequel 

Tengrenage de support de T induction etag^ serait dispose rigidement dans le flanc 

de la machine. En ce cas, soit Tengrenage d'induction soit I'engrenage de support 

serait irregulier, ce que Ton nommera engrenage polycame. 

Ici, c'est I'engrenage de support orientationnel 900 qui sera irregulier. 

De ce fait, il demeurwa couple ^ I'engrenage d'induction de pale 901, en d6pit d sa 

source irregulidres. C'est ce que nous appellerons la m^thode par etagement semi 

polycam^. 

La figure 50.2 montre I'hypothese ou la deformation est plutot portee sur 
I'engrenage de pale. 909, alors que I'engrenage de support est regulier. En eflfet, 
I'engrenage de pale, ici irregulier, demeurera couple a I'engrenage pale , meme si 
le centre de celle-ci a un d^placement elliptique. 

La figure 50.3 montre une couple transversale de ces rapports d'engrenages. 
L'on y voit que les engrenages ronds 91 1, demeurerons couples aux engrenages 
irreguliers, 912 , dont les courses sopt aussi irregulieres. 

La figure 51.1 montre les corrections de mouvement de pale et de forme de 
cylindre apportees avec un seul niveau d'induction, et utilisant aussi des 
engrenages irreguliers. En ces cas, ces demiers seront couplees a d'autres 
engrenages irreguliers, ce qui permettra d'en realiser le couplage de fa9on 
permanente, en depit de ces irregularites. Ici les couplages d'engrenages sont 
realise pour une machine de type triangulaire. 
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La figure 5L2 montre des rapports contraires d'engrenages a ceux des de la figure 
precedente, cette fois-ci appliques a une machine de geometrie Wankle. 

La figure 52 et suivantes donnent de plus amples educations permettant de 
comprendre Tincidence et les possibilite d' application des engrenages excentriques 
et polycames. En celle-ci , Ton montre en a ) le rapport d'engrenages reguliers et 
irreguliers, excentriques ou polycames. En b,c,d Ton montre les rapport 
d'engrenages irreguliers entre eux , ayant des axes de rotation fixes. 

La figure 53 montre les relations d'engrenages excentriques ou polycames montes 
de fa9on planetaire. , et not^unment que le centre de rotation excentrique demeure 
toujours a egale distance du centre de Tengrenage de support 920 

La figure 54 montre d'autres parametres d'^quidistance que produisent ces 
engrenages planetaire. Premidrement , leur centre est toujours a la meme distance 
de la surface de I'engrenage de support 930. L'on peut deduire de cette constatation 
que la figure realisee par ces centres est la reproduction figurale de I'engrenage de 
support polycame. 93 1 

La figure 55 montre Tincidence de Tutilisation de ce type d'engrenages utilises lors 
d'une methode par mono induction, appliquee a des machines de geometrie Wankle 
en a ) et de geometrie Boomerang en b). 

La figure 56 montre 1' application de ce type d'engrenage a des semi turbines 
difTerentielles, ce qui permet d'en retrancher les moyens interstices ou ligaturaux . 
Selon la regie d'invariabilite des points de rotation des planetaires au centre des 
engrenages de support '. Ton peut maintenant rattacher ces pales a ces points 940 , 
sans necessite d jouter ni bielles , ni coulisses , ou autres moyens ligaturaux. 

La figure 57 monte les regies d^^quidistance du centre des engrenages planetaires 
aux engrenages planetaires successife 94 L . . . 

La figure 58 montre le soutient possible et facilite de pales. 942 dont la course est 
complexe avec I'aide de tels engrenages 

La figure 59 montre donne trois exemples qui prowent que I 'utilisation des 
engrenages excentriques et polycames peut etre utilise dans tout endroit en lequel 
Von pourrait normalement utiliser un engrenage standard . En a ) Ton retrouve un 
methode par semi transmission utilise de fa9on poly camee , Ici les engrenage de 
support dynamique 950 et d'induction 95 lont ete polycames. en b ) Ton a produit 
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un methode par engrenages cerceau polycame, en lequel les engrenage cerceau 952 
et de support 953 et en c , une methode par engrenage intermediaire polycames, en 
laquelle , I'engrenage intermediaire 944 et I'engrenage d'induction 955 ont 
polycames. . 

La figure 60 a montre une poly turbine realisee par une mono induction 959 
corrigee par addition geometrique 960 en a , puis par engrenage cerceau 961 
additionne de bielle de geometrie 960 en b , puis par engrenage intermediaire 962 
additionnee de bielle de geometrie 960 c. L'on pent done deduire les memes 
conclusions pour les poly turbines que pour toute machine. En effet , toutes les • 
autre methodes du corps seraient ainsi adequates, avec addition de bielle de 
geometrie pour soutenir les parties de la structure palique, ou encore de la 
structure palique ,utilisee comme structure de soutient de metaturbine,. 

La figure 61 montre que, si Ton suit le deplacement du piston dans une machine k 
cylindre rotor. Ton constatera que le piston poursuit tres exactement la meme 
course que les extremites des emplacements de soutient des structures paliques de 
poly turbine. En effet , en a , Ton peut voir que la course des pistons , quand leur 
axe de soutient est invariable est circulaire . Cependant, si cet axe toume en sens 
contraire de la pale , a raison de im sur un, la course des pistons est elliptique tel 
qu'en b. En variant les rapport,s. Ton obtient une course semi triangulaire 
sinusoi'dale , telle qu'en c) // ressort de cette constatation fort importante que non 
seulement , cette machine peut etre produite avec toutes les methodes de 
mecanisations comprises au corpus des presentes , avec une correction 
geometrique , ce qui nous donne plus de quatre cents methodes de soutient pur 
cette machine , mais aussi que toutes les methodes comprises au corpus peuvent 
simplement se voir ajouter une bielle de geometrie , et ainsi permettre de support 
les pistons sans bielles libres. 

La figure montre done que Ton peut considdrer a juste titre la machine k cylindre 
rotor, deja sous brevet canadien avec axe fixe, comme une machine mecano 
inductive, dans la mesure oii Ton considere Taction inferieure de la bielle, noii plus 
comme rattachee a un point fixe, mais motiv^e par une methode ligaturale, dont les 
methodes par induction mecanique. L*on peut a ce stade concevoir des mecaniques 
retro rotatives, ou post rotatives qui avec I'aide des semi transmissions , 
actioimeront le vilebrequin en sens contraire ou en meme sens , mais a vitesse 
acc616r6e du rotor. La premidre et la seconde s^rie des figures a) et b, montre en 1 
ces cas, le deplacement du rotor et le deplacement du vilebrequin en sens inverse, 
ou en post rotation acc61er6e '. 



142 



En c ) Ton peut observer que le deplacement du piston est de type elliptique , 504 , 
ce qui a comme consequence que Ton peut considerer la machine comme bi 
rotative, et ainsi , realiser un ensemble de mecaniques , et surtout , permettant le 
support des pistons par des m6canique identiques k celles , des poly turbines , et 
par consequent sans bielles. 

En ce cas, la mecanisation de celle-ci demontre que ce genre de machine est, si on 
entend faire toumer le rotor de fa9on reguliere , de type bi-rotatif , done du meme 
type que les poly turbines a structures paliques . En effet, si Ton observe 
attentivement le deplacement du piston. Ton remarque qu'il suit un trajectoire 
elliptique, identique a celle des pointes de pales des structures paliques des poly 
turbines. 

II ressort done de cette constatation que toutes les methodes repertoriees de 
conduite des structures palique de polyturbine, pourront avec reussite s'appliquer a 
la correcte conduite des piston de ces machines, et ce sans aucune bielle libre. 



La figure 62 en a , une construction, puisque celle-ci , conmie nous venons de le 
voir , est de nature bi rotative, une construction bimecanique de la machine. 

En b, la machine est construite avec chaque piston soutenu par une mecanique 
retrorotative, additionnee de bielle de geometric 5 14 , 

. En c) de la meme figure nous montrons que dans le cas ou Ton desirerait realiser la 
machine avec une mono induction post rotative, il feudra polycamer 515 celle-ci 
pour obtenir une correcte gouvoiie du piston sans bielle. 

En d , Ton montre si Ton veut proceder a Tutilisation d'une mecanique post 
rotative standard, Ton devra au contraire polycamer Taction rotative du rotor 5 16 
de la maniere a la rendre irreguliere , Ton pourra sans ajout geometrique , ou poly 
carnation de la structure de soutient realisera la machine sans bielle que ce soit par 
post ou par retro induction. 
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La figure 63.1 montre que Ton peut realiser la machine k cylindre rotor, ici , de 
maniere a en faciliter la comprehension, avec un seul piston , mont6 de fa9on 
coulissante dans un cylindre dans un cylindre du cylindre rotor , et que Taction de 
ce piston sera soimiise a des inductions mecaniques telles que plus haut divulgu^e , 
ce qui permet d'affirmer Tappartenance de cette variante a la machine generale 
decrite au debut de divulgation . 

La figure 63.2 est une vue en trois dimensions de ces mecanisations 

En a ) Ton retrouve une gouveme du piston par mono induction retrorotative , 
additiomiee d'un bielle de geometric. En b) Ton retrouve le piston actionn6 par une 
mecanique d'engrenage cerceau, additionnee de bielle de geometric, En c). Ton 
retrouve une mecanique par engrenage intermediaire additionne d'une bielle de 
geometric Toutes les mecaniques pourraient done ici etre utilisees, en les 
additionnant d'une quelconque correction, ici par exemple par bielle de geometric. 

La figure 64 montre la metaturbine comme etant une machine de troisieme degre, 
cette machine devant etre realise par trois mono induction etagees, ou encore un 
mono induction corrigee en deux reprises. En c , Ton voit que les deux corrections 
effectuees simultanement realisent une machme de niveau de complexite siqperieur, 
soit de troisieme niveau, produisant des cylindres irreguliers . II s'agit des meta 
turbines. Ici en efFet, la machine est realisees par une mono induction retrorotative 
1000 , additionnee de bielles de geometric 1001, et corrigee par engrenages 
polycames 1002 . 

L 'on peut dire que toute methode permettant de realiser les poly turbine, pourront 
constituen les deux premiers niveaux de realisation des metaturbines, qui 
effectueront sur ces methodes une correction supplementaire. L 'on a done plus de 
mille possibilites de mecaniques de soutient 

Comme les machines a pistons , les machines retrorotatives, post rotatives, les 
machines k cylindres rotor, et les polyturbines, les metaturbines peuvent dont avoir 
leurs parties compressives motivees par toute les mecaniques repertoriees au 
present corpus , et sont dont, par cette raison partie integrante des machines 
entendues a 1 la definition generale plus haut edictee. 

La figure 65 montre que Ton peut desaxer de &9on intentionnelle les courses 
naturelles des machines , comme par exemple k bielle rectiligne en a , et ^ course 
elliptique en b , ou post et retro rotative en c , pour ensuite les recorriger par 
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quelque moyens, tels des coulisses, des bielles libres, ou preferablement des 
engrenages polycame. Cette demiere correction permettra de domestiquer la 
variabilite de la vitesse des parties compressives, ce qui sera un atout majeur dans 
certaines situations. 

La figure 66 montre que si Ton entend diriger le piston d'un machine tout autant 
positionnellement qu'orientationnellement , Ton doit utiliser des mecaniques d'lm 
degre superieur degre. Ici, pour ce faire. Ton soutient le piston en double en a , et 
en double, croise en b ce qui montre la complexite reelle, lorsque Ton veut 
diriger totalement , positionellement et orientationellement le piston. . 

La figure 67 montre que toute machine qui peut etre faite de fagon standard, peut 
aussi avoir ses parties compressives de faa^on centrale, et ses mecaniques en 
periph^rie. Comme les precedentes , toutes ces machines peuvent dtre mues avec le 
corpus mecanique plus haut repertorie et font par consequent partie des variantes de 
la pr6sente machine generale. L'on a done en a ) une machine a e3q)losion centrale 
dans sa version la plus simple , telle que montre dans notre brevet canadien a cet 
effet . En b ) Ton suppose cette configuration mue par poly induction post rotative, 
en c) par poly induction retrorotative. En d ) dans sa version rotative a structure 
palique , ce qui illustre la regie selon laquelle ce qui est feit de &9on standard 
comprend ce qui est fait en peripheric , et ce qui est fait au centre. 

La figure 68 montre a la machine a cylindre rotor k mono piston transversal, 
appel^e machine a cylindre rotor Slinky en a ) 

Dans cette machine un rotor , 520 muni d'un cylindre transversal 521 et montee 
rotativement 522«dans le cylindre de la machine. Un piston 523 est dispos de fa9on 
coulissante dans le cylindre et aura, pendant le toumage du rotor , un action 
rectiligne alternative 524 a ) selon le nombre d'aller retour du piston dans , ici k 
titre d*exemple , au nombre de trois , Ton verra que la forme reelle resultant de la 
course du piston sera de type quasi triangulaire 524 b) , s*apparentant k celle 
realis6e par une mecanique mono inductive r^tro rotative. 

Deux fa9ons principales de realiser ce mouvement. L'on peut tout d'abord realiser 
un mouvement rectiligne altematif secondaire, subordonne au mouvement rotatif 
du rotor. L'on notera que l'on peut aussi realiser les machines en traitant de fa9on 
interieur le mouvement rectiligne altematif du piston , par exemple par un mini, 
mono induction m6canique , rectiligne en cours de rotation, le vilebrequin 
secondaire de cette demidre pouvant par exenqile , retro active par engrenage 
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cerceau 53 L Ton notera qu'en ce cas , tourtes les mecaniques de realisation de 
rectiligne du corpus mecanique plus avant expose pourront etre utilisees en 
etagement et ainsi permettre de realiser adequatement la machine , les formes de 
cylindre lorsque cela est necessaire. En ce cas. Ton pourra realiser le mouvement 
rectiligne altematif par tous les moyens deja montres, et synchroniser ce 
mouvement, par quelque moyen tel des engrenages, avec la rotation du cylindre 
rotor. 

Une seconde maniere sera de produire une induction par Texterieur, produisant 
exactement le mouvement desire en une seule induction. 

Pour ce faire. Ton doit prealablement cependant remarquer que le passage de 
r induction doit passer par le centre de la machine. L'on doit done additionner a la 
mecanique mono inductive retro rotative une bielle de geometric 526 pour realiser 
cet aspect de la course. Par ailleurs, ce faisant. Von remarquera que T addition de 
cette bielle force Telargissement de la forme de petale 257 obtenue, au haut de la 
course. L'on devra done viser Tamincissement de cette arrondissement superieur, 
pour permettre T adequation du mouvement du piston et celui du rotor. L'on devra 
done produire la mono induction avec des engrenages polycames, qui ralentiront la 
Vitesse de la mecanique en ces endroits, de telle maniere qu'elle soit adequate, en 
sa largeur, a la rotation du rotor. 

D'une autre maniere. Ton pourra au contraire accelerer et ralentir altemativement 
Taction du rotor 528 pour tenir compte de cette geometric. En ce cas, c'est plutot la 
Vitesse de rotation du rotor qu'il faudra rendre irreguliere, en c ) .11 faudra done 
realiser son mouvement avec une induction mecanique fabriquee avec des 
engrenages excentriques et polycames. 

L'on voit done que ces types de machines, d'apparence tres simple, sont en fait des 
machines de troisieme degr6, c'est-a-dire necessitant une premiere induction, et par 
la suite deux niveaux de corrections. 



La figure 69.1 montre des machines a pistons peripheriques standard ou 
diflferentielles. La figure pose Thypothese d'une geometric de machine a cylindre 
rotor en laquelle les cylindres seront disposes horizontalement plutot que 
verticalement. Les prochains propos montreront qu'il s'agit la aussi de machines 
pour lesquelles les corpus mecanique deja expose peut etre applique adequatement 
, et que pour cette raison , ce type de machine doit etre considere comme faisant 
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partie integrante de la definition generale relative aux machines motrice servant de 
base aux pr^sentes. 

Dans ce type de machines, le cylindre rotor 540 est monte rotativement dans le 
cylindre principal de la machine, est muni de cylindres horizontalement disposes 
541 dont le nombre est variable. Des pistons 542 sont introduits dans ces cylindres 
541 et auront en cours de rotation du rotor une action alternative rectiligne. L'on 
peut bien entendu relier ces pistons par les divers moyens ligaturaux exposes aux 
presentes, bielles libres 544, coulisses, a des monos induction 543 disposees de 
fa9on planetaire dans la machine. Cependant, Ton peut aussi ^tudi^- plus 
attentivement le mouvement altematif des pistons en cours de rotation du cylindre 
rotor, et observer le ph^nomene suivant que les pistons produisent une forme qui 
rappelle celle des formes de figures des pointes de pales des figures retro rotatives. 
Des lors Ton realiser que Taction des pistons peut, comme dans toutes les machines 
decrites aux presentes etre induite par les diverses methodes formant le corpus de 
methodes des machines motrices en general. En effet pourra constater que Ton 
pourra proceder a un soutient direct des pistons par de mono induction de type retro 
mecanique 557, comme par exemple ici une mono induction realisant une forme 
triangulaire,. Comme precedemment, Ton pourra synchroniser le mouvement du 
rotor avec I'aide d'engrenages excentriques et polycames si cela est necessaire. 

D*une autre maniere. Ton pourra, si Ton desire une action plus caracterise du 
piston, additionner a la mono induction, pour a une induction de premier degre, 
additionnee d'une bielle de geometric 556, et par la suite, d'un certaine maniere 
une anti correction par engrenage polycames, ce qui garantira a la fois I'ampleur du 
mouvement du piston mais aussi sa correcte figure triangulaire. 563 

La figure 69.2 montre que nombre de cylindre et de pistons est ici variable , de 
m§me que le nombre de mouvement altematif pour chaque tour de chacun , ce qui 
pourra done resulter en des cours plutdt carr^oide, octogonale et ainsi de suite. 

Dans tous les cas, le piston passe altemativement au centre du cylindre 558 , puis 
en ses extremites 559 

L'on notera que la machine peut etre realisee de fa9on conventionnelle, c'est -a 
dire par poussee sur les parties compressives en appui sur le cylindre, 564, Ton 
pourra aussi realiser la puissance de maniere dite diff^rentielle, utilisant la 
puissance d^veloppee par un piston post6rieur, en appui difKrentiel sur le piston 
anterieur 565. 
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La figure 70 montre que Ton peut generaliser rutilisation des engrenages 
polycames par exemples aux semi turbines differentielle, ce qui permettra de 
changer le moyen initial de ligature de la pale a I'excentrique qui etait, initialement 
par coulisse. 

En effet, ici, Ton utilise des engrenages excentriques et polycames, pour realiser le 
soutient des pales et ce, avec pour resultat que Ton peut retrancher les moyens 
ligaturaux de la machine et realiser celle-ci avec des pales directement couplees 
aux manetons des engrenages d'induction. Ces possibilit^s sont issues du constat 
que Ton feit toumer des engrenages excentriques, 570, ou polycames, de &9on 
planetaire, un engrenage de support 571, exteme ou interne aussi de type 
polycame, 572, la distance reliant le centre de Tengrena de support, ou encore des 
vilebiequins de support, et le centre de rotation excentrique des engrenage 
d'induction 575, est invariable. 

Les difformites des excentriques ont des lors plutot une incidence accelerative 576 
decelerative 577, sur les excentriques en meme temps que decelerative 578 
accelerative 579 sur les vilebrequins. 

Des lors, ces vilebrequins peuvent etre remplaces par des pales elles-memes 580 
qui subiront des accelerations decelerations complementaires qui produiront les 
rapprochement et eloignements et par voie de consequence, la compression et 
r expansion des gaz se trouvant entre eiles. 

La figure 71 montre que Ton pourrait produire de fa9on inverse geometriquemenf 
les parties compressives des semi turbines differentielles, d'ou leur appellation 
antiturbines .Dans cette version , les pales 590 , sont plutdt toutes rattach6es de 
fe9on oscillante 591, par leur partie ext^rieur dans un totor 592, mont^ rotativement 
dans la machine . 

Des moyens d'induction^ tels que ceux precedemment enonces dans le corpus 
mecanique general du present ouvrage soutiennent chacune des extremites 
interieures de pales 593 en cours de rotation. Ce mouvement occasionnera le 
phage 594 et le redressement altematif des pale 595, ce qui occasionnera des 
rapprochement 596 et des distanciations 596 alternatives entre celles-ci, creant des 
compression et des expansions des gaz. 
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La figure 72 propose un type de semi turbine differentielle dont Taction des pales 
ne serait pas circulaire , mais plutot d'une figure similaire aux machines retro 
rotatives et post rotatives. L'on suppose en effet line surface de cylindre exterieiire 
irreguliere 610,. Plusieurs pales successives 61 1 , dont Taction sera similaire k 
celles des pales machines a pales , et qui par consequent seront soutenues par des 
moyens et methodes telles que celles exposees dans le corpus mecanique deja 
expose , agiront par eloignement 612 et rapprochement entre elles , et produiront 
une action differentielle. 

La figure 73 montre que les parties compressives des machines, comprenant im 
cylindre rotor, ne sont pas necessairement des pistons. Elles peuvent aussi etre des 
pales. De plus , Ton montre , une fois de plus , que ce qui peut etre fait au centre , 
peut etre fait en peripheric. En efifet, dans cette figure, Ton suppose un cylindre 
rotor 620 mont6 rotativement dans la machine , ce rotor etant muni de plusieurs 
cylindre de type cylindre 621 de machines a pales. Une pale rotative 622 est 
disposee dans chaque cylindre et est motivee de fa9on etagee par Time ou plusieurs 
des moyens enonces dans le corpus de methodes de soutient mecaniques 
prealablement divulgue. 

La figure 74 montre que Ton peut aussi de fa9on combinatoire realise un machine 
pistons-pistons . Deux pistons sont en efifet disposes dans des chambres 650 
successives et communiquantes , mais avec un meme moyen de support 652 . La 
poursuite de la montee du piston 653 arriere, compense T amorce de la descente du 
piston avant 654 , et par consequent la compression est gardee maximale 
jusqu'aux descentes simultanees des deux pistons . 

Une chambre d' explosion commune 65 permettra a Te2q)losion, surtout sur le 
piston exterieur de casser 656 le temps mort haut du pistons avant 
En b , la combinaison est feite avec deux parties de pistons assemblees. 

La figure 75 montre que Ton peut aussi construire des machines en combinaison, 
ce qui represente, puisque les parties compressives seront soutenues par les memes 
mecaniques constituant le corpus mecanique du present ouvrage, Dans la figure a) 
Ton a assimile la pale 630 rotative d'une machine post en a ) et retrorotative 63 1 au 
cylindre rotor ces machines precedente et on a muni cet element que Ton nonmiera 
cylindre de pale 632. 
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Dans les deux machines, ici montrees de fa9on mono rotative post rotative 633, et 
mono inductive retro rotative 634 , Ton a extrude Texcentrique original , 635 , en 
gardant de chaque cote une partie excentrique 636 , chacune de ces parties etant 
relies a Tautre par Tintermediaire d'un maneton. L'on sait que les excentriques de 
machines post rotatives, toument a raison de trois fois plus rapidement que les pale 
638 , alors que les excentriques des machines retrorotatives toume en sens contraire 
de leur propres pales 639. 

L'on peut done disposer dans les cylindres des pales des pistons 640 ligatures par 
quelques moyens tels une bielle, aux manetons des excentriques. Les actions 
differentielles des pales et manetons produiront les actions rectilignes alternatives 
des pistons dans leur cylindre respectif, pendant la realisation du toumage de ces 
dits cylindres. 

L'on produira ainsi des augmentation et diminution de compression selon le 
positionnement des manetons. 

L'on pourra par exemple disposer des manetons de telle maniere que le haut de la 
montee des pistons soient en avance ou en retardement sur celui de la pale, et par , 
consequent, produit un compensation de pression de Tune des parties pendant 
Tamorce de Tautre, araiihilant ainsi le temps mort de Tune des parties, sans 
deperdition de compression lors de T amorce de la descente de celle-ci. 

La figure 76 montre que les semi turbines differentielles et les metaturbines 
peuvent aussi donner lieur a des generations de pales et de cylindres. 
Quant aux semi turbines en a ) , le nombre de pale est variable . 

Quant aux metaturbines, les cylindres peuvent en etre generes, en gardant toujours 
un aspect rectangloide, donnant lieu a des altemances dans la suite des longueurs 
de cot^s. Leurs cylindres se caracterisent par un cylindre irregulier de forme 
rectangloide 660 , r^ctanglo-triamgloide , 661 , et rectanglo- carreoide 662 etc. 

La figure 77.1 montre un exemple de machine hybride pure dite a cylindre ballon 

670. Comme precedemment, quoiqiie d'apparence triviale, les machine requierent 
des mecaniques de troisieme niveau. 

L'on pourra simplement utiliser une mecanique de positionnement de course ovale, 

671, et laisser la surface du cylindre, comme dans une machine a piston, effectuer 
le travail orientationnel du d6placement du piston. L'avantage de ces machines sera 
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la possibilite de disposer la bougie dans les cote, ce qui permettra une explosion en 
dehors du temps mort mecanique. 

La figure 77.2 montre que Ton peut aussi combiner machines a pistons rotors et 
semi turbines . 

La figure 78. 1 montre im classement des machines selon leurs degres . On y 
retrouve les machines a bielle rectiligne en a , les machines a bielles rectiligne 
oblique en b, les machines post rotatives en c ( additionnelles a la machines 
wankle a pale triangulaire en mono induction) la machine post rotative k course 
elliptiqueen d ) ,- le moteur post rotatif polycam^ en e ) , le moteur triangulaire en f 
) , le moteur triangulaire de second niveau en g ) , le moteur triangulaire polycam^ 
en h) , la poly turbine retrorotative corriges en i ) , la poly turbine birotative en j ) , 
la polyturbine de troisieme niveau en k) , la metaturbine en 1) , 

La figure 78.2 poursuit les principales formes de machines en m ) , avec la machine 
a cylindre rotor simple en n ) , la machine a cylindre rotor en poly induction retro 
rotative en p ) , la machine a cylindre rotor en q ) , en poly induction post rotative 
polycamee r) , la semi turbine differentielle a coulisse q) , la semi turbine 
differentielle polycamee en r) , le moteur Slmky en s ) , I'antiturbine en t ) , le 
moteur k explosion centrale u . 

La figure 79 montre divers modes de compression , par poussee en a , par traction 
en b , difFerentiel en c . 

La figure 80 montre des «ngrenages nommes engrenages chevauches. 
Gbmme on a pu les remarquer , nous basons notre conception des moteurs svir 
ridee q'avec une seule pale et un cylindre. Ton peut remplacer un nombre assez 
important de pistons et cylindres individuels. Le prix a payer pour ces Economies 
de pieces consiste g6n6ralement en un nombre assez restreints d'ragrenages 
constituant la partie mecaniques de la machines. Comme les pouss^es sur les pales 
et structures paliques sont , comme nous Tavons deja mentionne plus inegales que 
les poussees des machines a pistons, Teffort orientationnel sur les parties 
mecaniques est generalement plus grand , et ce d,autant plus qu'en maints endroits , 
il est demultiplie sous forme de levier. C'est pourquoi nous avons con9u le type 
d'engrenages dits engrenages chevauches. Les engrenages chevauches sont soit des 
engrenages , soit une methode d'assemblage d'engrenage qui consiste k assembler 
defa9onfixe, deux engrenages ou plus, de telle mani^re que les dents 1010 de 
I'un correspondent aux creux de Tautre 101 1 et ainsi de suite. Get association 
permettra de reaUser des engrenages dont la dentition de chacim des engrenages 
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constituant I'engrenage chevauche sera grosse et puissante 1012 , mais dont 
rensemble des dents formera un engrenage k fine dentition 1013 , ce qui assurera la 
precision de la meme manidre que s'il s*6tait agit de micro engrenage. 1014 

La figure 81 montre que Ton peut coupler indirectement mais rigidement les parties 
compressives des parties motrices 980, et produire entre ces parties une plaque 
circulaire d'isolement 981 de ces parties qui pourra servir a la fois de valve 982. 

La figure 82, montre que Ton peut decomposer et diviser la repartition du 
mouvement, lorsque celui-ci possede de plusieurs degres. L'on peut par exemple 
imaginer que le cylindre d*une machine post rotative, ou r^tro rotative sera rotatif 
983 , alors que le mouvement de sa pale sera rectiligne 984 , la somme de ces 
mouvement Equivalent au mouvement initialement produit par la pale. 
Cette version permettra notamment de se servir de la fece du cylindre pour realiser 
une.partie electrique au moteur. 

La figure 83 montre, partant des observations de la demiere figure, que Ton peut 
meme combiner, machines post et retrorotative de telle maniere que Tune soit la 
pompe de 1' autre, qui sera motrice. 

La figure 84 montre que les pales pourraient aussi etre dessin^es de telle maniere 
de realiser des machines hydrauliques. 

Les figures 85 sont toutes des reproductions de notre demande de brevet, ici en 
priorite , qui donnent d' autre possibilites de realisation de machines par 
combinaisons de methodes 

Les figures 85 sont toutes des reproductions de notre demande de brevet, ici en 
priority , qui donnent d* autre possibilites de realisation de machines par 
combinaisons de methodes 

La figure 85.1 montre une combinaison de mono induction retrorotative au degrE I 
et une methode par poly induction au niveau II , etage . 

La figure 85.2 montre une methode par mono induction au Niveau I et par 
engrenage cerceau de pale au niveau II 

La figure 85 .3 Montre im mono induction r^tro rotative au niveau I et de mSme 
retrorotative au niveau 11 
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La figure 85.4 montre une methode par mono induction post rotative au niveau I et 
retrorotative au niveau 11 

La figure 85.5 montre une methode par engrenage cerceau au niveau I et post 
rotative en II 

La figure 85.6 montre une methode par engrenage cerceau au niveau I et par 
engrenage cerceau de pale au niveau II 

La figure 85 J montre une mono induction additionnee de bielle de geometric en 1 
et un induction par engrenage polycami en n 

La figure 85.8 montre deux inductions par engrenage cerceau 

La figure 85.9 montre xme mono induction post rotative aux niveaux I et II. 

La figu85.9.1 deux induction etagees dont Tengrenage de support , non polycame, 
est pour chacune d'elles dans le flanc de la machine L'on dira alors qu'elles sont 
etagees en juxtaposition. Pour ce faire. Ton utilise un engrenage de pale de type 
interne et l,on utilise des engrenages de lien pour le coupler k l,engrenage de 
support. 

La figure 85.9.2 montre une mecanique de premier niveau de type poly 
inductive.,et de second de type mono inductive 

La figure 85.9.3 montre deux riiecaniques poly inductives etagees. 

La figure 85.9,.4 montre une mecanique par semi transmission combing a une 
mecanique par engrenage cerceau de pale. 

La figure 85.9.5 montre deux m^caniques retrorotatives 6tag6es juxtapos^es. 

La figure 85.9.6 montre deux mecaniques retrorotatives etagees juxtaposees 

La figure 85.9.7 montre deux mecaniques retrorotatives etagees juxtaposees 

Ici I'engrenage de support est fixe rigidement sur I'excentrique , et de fa9on centree 
, ce qui cr6e la mdme geometric que s*il 6tait , comme dans les autres versions, 
centre avec le maneton. 
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La figure 86 montre des variations de mecaniques acceleratives. 



Revendications 



Revendication 1 

Une machine motrice, dont le mouvement des parties compressives est irregulier et 
celui des parties motrices circulaire et regulier , cette definition excluant les 
machines connues de Tart telle les moteurs a pistons conventionnels, les moteurs a 
pistons orbitals m^canises de fa9on standard avec bielle de liaison , les moteurs 
post rotati& k pales de trois et quatre cot^ lorsque mecanises de &9on mono 
inductive . 

Revendication 2 

Une machine telle que definie en un, dont le parties compressives sont des pistons 
inseres chacun de fa9on coulissante dans des cylindres, en ligne, ou orbitalement 
disposes et dont les moyens de ligaturation entre les pistons et cylindre sont Tun 
des suivants : 

- la bielle libre 

- la coulisse 

- la bielle flexible 

- le cylindre dynamique oscillant 

- r induction mecanique 

Revendication 3 

Une machine telle que definie en 1, dont les parties compressives participent au 
mouvement mecanique, les cylindres et pistons ^tant dispose dans un cylindre rotor 
, d'ou I'appellation de machine a cylindre rotor et dont les pistons sont relies au 
vilebrequin ou a Texcentrique par les moyens hgaturaux suivants : 

- la bielle libre 

- la coulisse 

- la bielle flexible 

- le cylindre dynamique oscillant 
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- r induction 

Revendication 4 

Une machine motrice , telle que definie en 1 , dont les parties motrices sont des 
pales , ces pales etant disposees rotativement dans le cylindre de la machine , et 
etant reliees 

- par droite alternative 

- par rotation a Texcentrique ou maneton de la machine 
ces deux actions 6tant controlees par induction mecanique. 
Revendication 5 

Une machine telle que definie en 1 et en 4 dont le nombre des cotes de pale est 
superieur de un a celui des cylindre, ces machines etant appelees post rotatives en 
general. 

Revendication 6 

Une machine telle que definie en 1 et en 4 dont le nombre des cotes de pale est 
inftrieur de un a celui des cylindre , ces machines etant appelees machine 
retrorotatives en general. 

Revendication 7 

Une machine telle que definie en 1 et en 4 dont le nombre des cotes de pale est 
reimis en structure palique et est du double de celui des cylindres, ces machines 
6tant appelees poly turbines 

Revendication 8 

Une machine telle que definie en 1 et 4 , dont les cotes de cylindre sont 
successivement inegaux et altemativement egaux, ces machines formant une 
generation de machines appelees meta turbines 
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Revendication 9 

Une machine telle que d^finie en l,et 4 , dont les parties compressives, lorsque 
observ6es par un observateur exterieur , sont motivees dans le meme sens , 
quoique a vitesse r^duite, que les parties motrices , d'ou 1' appellation de machines 
post rotatives 

Revendication 10 

Une machine telle que definie en 1 et 4, dont les parties compressives, lorsque 
observees par un observateur exterieur, sont motivees en sens inverse des partie 
motrices, d'ou I'appellation de machines retro rotatives 

Revendication 11 

Une machine telle que definie en 1, e 4 , dont les partie motrices , lorsque 
observees par un observateur exterieur , sont motivees simultan6ment dans le 
m6me sens et dans le sens inverse des parties motrice , la motricit^ e la machine 
etant assur^e par les deux k la fois , d'oii I'appellation de bi m^canique 

Revendication 12 

Une machine telle que definie en 5 et 6, dont les partie motrices sont sbutenues 
par induction mecanique , par Tune des methodes suivantes 

- mono induction post rotative 

- mono induction retrorotative 

- poly induction post rotative 

- poly induction retrorotative 

- semi transmission 

- par engrenage cerceau 

- engrenage cerceau anterieur 

- engrenage cerceau posterieur 

- engrenages internes juxtapose 

- engrenages internes sxq)erposes 

- engrenage intermediaire 
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- engrenage intennddiaire post^eur 

- engrenage cerceau-interm^diaire 

- engrenage talon 

- engrenage central actif 

- engrenage cerceau de pale 

- structure engrenagique 

- par engrenage excentriques 

- par support centralo-peripheriques 

I'ensemble de ces methodes formant ce que Ton a nomme le corpus m6canique , et 
et la machine dont les parties compressives seront mues par Tune d'elles sera dite 
de premier degre 

Revendication 13 

Une machine telle que definie en 1 , dont les paries compressives sont support^es 
par mono induction post rotative , cette methode se d^finissant par les elements 
suivants , mis en composition : 

- un vilebrequin rotativement monte dans la machine 

- un engrenage de support, de type exteme, monte de fagon fixe 
dans le flanc de la machine 

- une partie compressive, telle une pale muni d'un engrenage de 
type interne ,dit engrenage d' induction, montee dans le 
cylindre et sur I'excentrique du vilebrequin de telle noaniere 
que les engrenages d'induction et de siq)port soient 'couples 

Revendication 14 

Une machine telle que definie en 1, et 36 , dont les parties sont support6es par 
mono induction retrorotatives , cette demiere etant ime mono induction en laquelle 
I'engrenage de support est interne et Tengrenage d'induction de pale de type 
exteme. 



Revendication 15 
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Une machine , telle que definie en 1 , dont la methode de soutient des parties 
compressives est dite par poly induction , ce type d' induction se definissant par 
deux induction plan6taires auxquelles la partie compressive est coiq>i^e a chacune 
de ses parts. 

Revendication 16 

Une machine telle que definie en 1, dont la methode de support est dite par 
engrenage cerceau, cet engrenage etant un engrenage de type interne couplant les 
engrenage d' induction et de support 

Revendication 17 

Une machine telle que d6finie en 39 , dont Tengrenage cerceau est remplac6 par 
une chaine 

Revendication 18 

Une machine telle que definie en 1 , dont les engrenages d*induction et de support 
sont couples indirectement par le recours a un engrenage exteme , appele 
engrenage intermediaire 

Revendication 19 

Une machine telle que definie en 1 , 39 40 , dont I'engrenage unissant les 
engrenages d' induction et de support est une composition d'engrenages interne et 
exteme , dit engrenage cerceau-intermediaire 

Revendication 20 

Une machine telle que definie en 1 , 39 40 , dont Tengrenage cerceau n,est par \i€ 
directement a Tengrenage d*induction mais a un engrenage de lien , lui-meme lie a 
Tengrenage d'induction de pale, anterieurement ou posterieurement 

Revendication 21 

Une machine telle que definie en 1 , dont I'engrenage de support est dynamise par 
le vilebrequin , indirectement par le recours a une semi transmission, cette methode 
de realisation se nommant methode de soutient par semi transmission 
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Revendication 22 

Une machine telle que definie en 1 dont les engrenage de support et d' induction 
sont de type interne et sont reliee indirectement par le recours a un engrenage de 
lien , ces engrenages d' induction et de support etant dispose de fa9on juxtaposees 
ou superposee , d'ou l,appellation de ces methodes par engrenages internes 
juxtaposes , par engrenages internes superposes. 

Revendication 23 

Une machine telle que definie en 1 dont les engrenages de siqjport et d*induction 
de type extemes , sont coiq)lees par un seul ou un double d' engrenages dispose 
dans le talon du vilebrequin , d'oii Tappellation de cette methode de soutient par 
engrenages talon. 

Revendication 24 

Une machine telle que definie en 1 , dont T engrenage d' induction de pale, de type 
exteme , est coi^lee a un engrenage de support actif central , motive de fa9on 
indirecte par le recours a ime semi transmission accelerative par le vilebrequin , 
cette methode 6tant nomme par engrenage actif central 

Revendication 25 

Une machine telle que definie en un, en laquelle la pale est muni d,un ejigrenage 
d' induction , et supporte par le couplement direct de celui-ci a deux , ou plus 
engrenages , d'ont Tun minimalement motive son aspect orientationeL, cette 
methode etant appelee par engrenage cerceau de pale. 

Revendication 26 

Une machine telle que divulguee en 1, dont la pale est soutenue par un engrenage 
cerceau de pale , monte sur un ensemble d'engrenages dont le centre de rotation est 
excentrique , ces engrenages etant montes sur des axes fixes rigidement dans la 
machine , cette methode etant appele methode par structure engrenagique . 
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Revendication 27 

Une machine telle que d6fmie en 1 , dont la pale est muni de tiges fixes , coiq)16es a 
des engrenage d' induction de fa9on excentrique , ces demiers 6tant eux-m6mes 
couples k un engrenage se support , cette metiiode etant appele m6thode par 
engrenages excentriques 

Revendication 28 

Une machine telle que definie en 1, dont la pale est controlee au niveau de son 
positionnement par im excentrique dispose rotativement en son centre, et au niveau 
de son orientation, par un second excentrique , ces excentrique etant motives 
coordonn6s par Tune des m^thodes ici exposees, cette methode 6tant nommee ici 
m^thode par support centralo p6riph^rioque 



Revendication 29 

Une machine telle que definie en 1 , dont Tengrenage d'induction de pale, de type 
exteme , est couplee a un engrenage de support actif central , motive de fa9on 
indirecte par le recours a une semi transmission accelerative par le vilebrequin , 
cette methode etant nomme par engrenage actif central 

Revendication 30 

Une machine telle que definie en un, en laquelle la pale est muni d,un engrenage 
d'induction , et supporte par le couplement direct de celui-ci a deux , ou plus 
engrenages , d'ont I'un minimalement motive son aspect orientationeL, cette 
methode etant appelee par engrenage cerceau de pale. 

Revendication 31 

Une machme telle que divulguee en 1, dont la pale est soutenue par un engrenage 
cerceau de pale , monte sur un ensemble d'engrenages dont le centre de rotation est 
excentrique , ces engrenages etant montes sur des axes fixes rigidement dans la 
machine , cette methode etant appele methode par structure engrenagique . 

Revendication 32 



160 



Toute machine appartenant selon les lois des cote a Tune des generation de 

machines ici repertoriee, a savoir retro rotative, post rotative , bi rotative 

Et dont le machines de geometrie Wankle et Boomrerang ne sont que des unites 

specifiques 

Revendication 33 

Une machine motrice telle que definie en 1,2,3, dont les parties compressives 
seront 

- des pistons de machine standard 

- des machine k structure palique, nominees poly turbines 

- des machines a cylindre rotor 

- de machines a pistons peripheriques 

, toutes ces machines se definissant comme des machines de type bi- mecanique et 
par consequent de second degre 

Revendication 34 

Une machine telle que definie en 1 et 8, dont la forme du cylindre et la capacite de 
couple ont ete corrigees par Tune des methodes suivantes : 

- par coulisse 

- par engrenage cerceau, intermediaire, ou cerceau intermediaire 

- par dynamisation de T engrenage de support 

- par addition de bielle de geometrie- 

- par combinaison mecanique 

- par engrenages excentrique et /ou polycames 

laquelle machine Ton dira des lors etre une machine de second degre 
Revendication 35 

Une machine telle que definie en 1 et 10, dont les corrections par combinaison 
mecaniques sont faites 

- en juxtaposition 

- enetagement. 
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et en ce dernier cas, selon qu'elles sont faites avec engrenage de support 
orientationnel etage ou fixe dans le flanc de la machine, 1' engrenage d' induction 
orientationnel ou I'engrenage de support orientationnel etant alors irr^gulier, d'ou 
le nom de polycam^ . 

Revendication 36 

Une machine telle que definie en 1, utiUsant seule ou en combinaison, toute 
methode comprise au corpus de methodes, de telle maniere de coupler deux de ses 
engrenages ou plus de fnqon a utiliser en combinaison des engrenages excentriques 
et/ou polycames. 

Revendication 37 

Toute machine de type de deuxieme niveau naturel, c'est-a-dire bi mecanique, dont 
la motivation des parties est motivee par I'une des inductions du corpus mecanique, 
de type de premier degre, et est corrigee par I'une des methodes 
de correction plus haut r^pertori^e , de telle maniere de realiser l,aspect bi rotatif 
de second degre de la machine . 

Revendication 38, une machine telle que definie en 1 et 14 , dont parties 
compressives sont les pistons , strucures-palique , et dont la methode de correction 
la plus simple , a savoir I'addition de bielle ou d'excentrique de geometric est 
produite sur I'une ou Tautre des methode de soutient de premier niveau formant le 
corpus de telle maniere de souteiiir totalement I'aspect positionnel des piston et 
pales, . 

Revendication 39 

Toute machine de troisieme degre, dont les parties compressives sont soutenues sur 
des parties des second degre subissant une correction, ou sur des methodes de 
premier degres subissant deux niveaux de corrections du corpus de regies 
correction plus haut repertorie 

Revendication 40 
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Une machine telle que defmie en 1 , et en 14 , dont les m&aniques sont de fa9on 
naturelle de troisieme degre, comme par exemple type Slinky , de type m^ta 
turbine , machine a cylindre rotor post inductive , les machines a cylindre Ballon. 

Une machine telle que definie en 1 et enl4 dont le troisieme degre est artificiel, tels 
des machines de type poly turbine a cylindre bombee, de machine a bielle 
rectiligne oblique, des machines mono inductives, ou bi induction vers a cours 
obliques, que Ton aura recorrigee. 

Revendication41 

Toute machine ici commentee, &isant intervenir en combinaison deux machine ici 
comment6es, telles par exemples, les machines h cylindre rotor post rotatives ou 
retrorotative, les machines a pistons successife, les machines a combinaison de 
machines post et retrorotatives imbriquees. 

Revendication 42 

Toute machine ici revendiqu6e, utilisant des engrenages d6doubl6s de fe9on 
chevauch^e. 

Revendication 43 toute machine ici commentee, utilisee conmie pompe, 
compresseur , moteur machine de captation , machine hydraulique, 

Revendication 44 . 

Une machine telle que definie en un et soumise au corpus m6canique ici 
commentee , dont les parties compressives agissent , en poussee, en traction , en 
poussee difFerentielle. 

Revendication 45 

Toute machine appartenant selon les lois des cote a Tune des generations de 

machines ici repertoriee, a savoir retro rotative, post rotative, bi rotative 

Et dont le machines de geometric Wankle et Boomrerang ne sont que des unites 

specifiques 
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Revendication 46 

Une machine dont les parties compressives sont motivees par les methodes 
soumises au corpus, avec ou non des methodes de correction et dont les parties 
compressives sont : 

- a piston standard 

- a pale 

- a structure palique 
ces element etant disposes 

- de fa9on standard 

- centree 

- peripherique 

les cylindres de ces parties pistonnees sont 

- statiques 

- dynamiques 

- moteurs 

Taction de ces parties compressives se faismit par 

- poussee 

- traction 

- poussee ou traction differentielle 
ces parties compressives se faisant 

- seules 

- en combinaisons avec d'autres 

toutes et chacune de ces combinaisons etant motivees par les regies du corpus 
mecanique et regies de correction plus haut repertoriees . 
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Revendication 47 



Une machine, telle que definie en 2, et 8 , dont la forme du cylindre est post ou 
retro rotative , et dont l,action motrice est produite differentiellement entre les 
pales, realisant une machine dite machine dififerentielle poly inductive 

Revendication 48 

Une machine telle que definie en 1, 2, et 8, dont les points de rattachement des 
pales sont en peripherie et dont les points de motivation motrice, est realise poly 
inductivement au centre de la machine , cette machine etant dite machine 
Antiturbine 

Revendication 49 

Une machine telle que definie en 1, 2, dont la forme mono inductive a ete corrigee 
a deux reprise, ou encore dont la forme naturelle du cylindre et de la course des 
pieces , necessite trois moyens de support , telle une metaturbme, I'une ou I'autrfe 
de ces machines etant decrite comme etant une machine de troisieme degre 

Revendication 50 

Une machine telle que definie en 1, 2, et 14 , dont les moyens de compression sont 
des pistons , pales simples , ou structure pales 

Revendication 51 

Une machine telle que d6finie en 1 , 2, utilisant pour soutenir Taxe de ses 
engrenages un ihanchon de vilebrequin termini en fourchette 

Revendication 52 

Une machme telle que definie en 1 et 2 , dont les parties compressives et 
mecaniques sont separees par une mur d'etancheite , par exemple circulaire et 
rotatif ,et pouvant servir a la fois de valve rotative. 

Revendication 53 
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Une machines telles que d^fmie en 1 et 2 , utilisant des engrenages dits engrenages 
chevauches 

Revendication 54 

Une machine, dont les mecaniques sont etagees et dont 1' engrenages de support 
exterieur polycame , si I'engrenage de pale est regulier et inversement . 

Revendication 55 

Une machine telle que definie en 1 , dont les paries compressives sont supportees 
par mono induction post rotative , cette methode se definissant par les elements 
suivants , mis en composition : 

- un vilebrequin rotativement monte dans la machine 

- un engrenage de support, de type exteme, monte de fa9on fixe 
dans le flanc de la machine 

- une partie compressive, telle ime pale muni d'un engrenage de 
type interne ,dit engrenage d' induction, montee dans le 
cylindre et sur I'excentrique du vilebrequin de telle maniere 
que les engrenages d*induction et de support soient coi^les 

Revendication 56 

Une machine telle que definie en 1, et 36 , dont les parties sont supportees par 
mono induction retrorotatives , cette defniere etant ime mono induction en laquelle 
Tengrenage de support est interne et I'engrenage d'mduction de pale de type 
exteme. 



Revendication 57 

Une machine , telle que definie en 1 , dont ia methode de soutient des parties 
compressives est dite par poly induction , ce type d' induction se definissant par 
deux mduction planetaires auxquelles la partie compressive est couplee a chacune 
de ses parts. 

Revendication 58 
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Une machine telle que defmie en 1, dont la methode de support est dite par 
engrenage cerceau, cet engrenage etant un engrenage de type interne coiq^lant les 
engrenage d' induction et de support 

Revendication 59 

Une machine telle que definie en 39 , dont Tengrenage cerceau est remplace par 
ime chaine 

Revendication 60 

Une machine telle que definie en 1 , dont les engrenages d'induction et de siq>port 
sont coiq)les indirectement par le recours a un engrenage exteme , appele 
engrenage intermediaire 

Revendication 61 

Une machine telle que definie en 1 , 39 40 , dont T engrenage unissant les 
engrenages d' induction et de support est une composition d*engrenages interne et 
exteme , dit engrenage cerceau-intermediaire 

Revendication 62 

Une machine telle que definie en 1 , 39 40 , dont I'engrenage cerceau n,est par lie 
directement a I'engrenage d'induction mais a un engrenage de lien , lui-meme lie a 
Tengrenage d'induction de pale, anterieurement ou posterieurement 

Revendication 63 

Une machine telle que definie en 1 , dont 1' engrenage de support est dynamise par 
le vilebrequin , indirectement par le recours a une semi transmission, cette methode 
de realisation se nommant methode de soutient par semi transmission 

Revendication 64 

Une machine telle que definie en 1 dont les engrenage de support et d'mduction 
sont de type interne et sont reliee indirectement par le recours a un engrenage de 
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lien , ces engrenagesd' induction et de support etant dispose de fa9on juxtaposees 
ou superposee , d'ou l,appellation de ces m6thodes par engrenages internes 
juxtaposes , par engrenages internes superposes. 

Revendication 65 

Une machine telle que definie en 1 dont les engrenages de support et d' induction 
de type extemes , sont couplees par un seul ou un double d'engrenages dispose 
dans le talon du vilebrequin , d'ou 1' appellation de cette methode de soutient par 
engrenages talon. 

Revendication 66 

Une machine telle que definie en 1 , dont I'engrenage d' induction de pale, de type 
exteme , est couplee k un engrenage de si^port actif central , motive de fa9on 
indirecte par le recours a une semi transmission accelerative par le vilebrequin , 
cette methode etant nomme par engrenage actif central 

Revendication 67 

Une machme telle que d6finie en un, en laquelle la pale est muni d,un engrenage 
d' induction , et supporte par le couplement direct de celui-ci a deux , ou plus 
engrenages , d*ont Tun minimalement motive son aspect orientationel., cette 
methode ^tant appel^e par engrenage cerceau de pale. 

Revendication 68 

Une machine telle que divulguee en 1, dont la pale est soutenue par un engrenage 
cerceau de pale , monte sur un ensemble d'engrenages dont le centre de rotation est 
excentrique , ces engrenages etant montes sur des axes fix6s rigidement dans la 
machine , cette methode etant appele methode par structure engrenagique . 

Revendication 69 

Une machine telle que definie en 1 , dont la pale est muni de tiges fixes , couplees a 
des engrenage d' induction de fa9on excentrique , ces demiers etant eux-memes 
couples a un engrenage se support , cette methode etant appele methode par 
engrenages excentriques 

Revendication 70 . 
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Une machine telle que definie en 1, dont la pale est controlee au niveau de son 
positionnement par un excentrique dispose rotativement en son centre, et au niveau 
de son orientation, par un second excentrique, ces excentrique etant motives 
coordonnes par I'une des methodes ici e3q)osees, cette methode etant nommee ici 
methode par support centralo peripherioque 
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